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Resumo
Este relatorio descreve o exercicio da Pratica de Ensino Supervisionada realizada na
Escola Secundaria da Portela, do concelho de Loures, no &mbito do Mestrado em
Ensino de Informética, do Instituto de Educagdo da Universidade de Lisboa. Esta
intervencao decorreu numa turma do 9° ano de escolaridade, durante 0 2.° e 3.° periodo
do ano letivo 2021/2022. Foram lecionadas 10 aulas no total de 500 minutos letivos
na unidade tematica de “Introdu¢ao a Robotica”. Nesta intervencdo foi implementado
o0 cenério aprendizagem “Smart City”, dedicado a programacao de robots num contexto
urbano para assim sensibilizar os alunos para as questfes da gestdo da mobilidade nas
cidades. A metodologia de aprendizagem selecionada foi a Aprendizagem Baseada em
Problemas (ABP), recorrendo-se a robdtica educativa como estratégia de ensino para
a aprendizagem inicial da programacao no ensino basico e também como estratégia
promotora de competéncias cognitivas e sociais, por forma a estruturar oS
conhecimentos dos alunos relativos a tematica abordada. Foi ainda trabalhada uma
dimensdo de investigacdo onde se procurou responder a seguinte questdo de
investigacdo: Q1: A aprendizagem da programacdo de robots serd idéntica nas
raparigas e nos rapazes? Os resultados mostraram que a questdo foi respondida em
sentido favoravel na medida em que néo se registaram diferencas significativas entre
0 grupo de raparigas e o0 grupo de rapazes, tanto para a totalidade do teste de
conhecimentos como para as diferentes dimensfes em estudo: algoritmia, robotica e
programacdo. Os resultados relativos a intervencdo, centrados nas aprendizagens
realizadas pelos alunos (pre-teste e pos-teste) e na sua apreciacdo relativamente ao
desempenho do professor, demonstraram igualmente que esta intervencdo foi bem-

sucedida face aos objetivos definidos para o cenario implementado.

Palavras-chave: Aprendizagem Baseada em Problemas; Introducéo & Programacéo;

Pensamento Computacional; Programacao por Blocos; Robotica Educativa.






Abstract

This report describes the Supervised Teaching Practice carried out at the Secondary
School of Portela, in the municipality of Loures, as part of the Master's Degree in
Computer Science Teaching, of the Institute of Education of the University of Lisbon.
This intervention took place in a 9th grade class, during the 2nd and 3rd terms of the
school year 2021/2022. During 500 minutes in 10 lessons were taught about the
thematic unit of "Introduction to Robotics". In this intervention the learning scenario
"Smart City" was implemented, dedicated to the programming of robots in an urban
context to raise students' awareness of mobility issues and mobility management in
cities. The learning methodology selected was Problem-Based Learning (PBL), using
educational robotics as a teaching strategy for the initial learning of programming in
primary education, and also as a strategy to promote cognitive and social skills, in
order to structure the students' knowledge regarding the theme addressed. A research
dimension was also developed to answer the following research question: Q1: Is the
learning of robot programming identical for girls and boys? The results have showed
that the question was favourably answered insofar as there were no significant
differences between the group of girls and the group of boys, both for the totality of
the knowledge test and for the different dimensions under study, which were:
algorithm, robotics and programming. The results regarding the intervention, focused
on the learning achieved by the students (pre-test and post-test) and on their
appreciation of the teacher's performance, that have showed that this intervention was

successful regarding the objectives defined for the implemented scenario.

Keywords: Problem-Based Learning; Introduction to Programming; Computational
Thinking; Block Programming; Educational Robotics.
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1. Introducéo

Este documento foi proposto como trabalho final da disciplina de Introducéo a
Prética Profissional IV, e consiste na apresentacdo de um relatério descritivo do
projeto de intervencdo que integrou a pratica pedagogica no dmbito da Prética de
Ensino Supervisionada (PES) do Mestrado em Ensino de Informatica.

Esta intervencéo foi efetuada na unidade didatica de Introducéo a Robotica, na
turma C do 9.° ano de escolaridade na Escola Secundaria da Portela (Arco-iris), do
Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide, e teve como unidade temética de
intervengdo a “Introdugdo a Programacdo dos Robots” (mBot), através da linguagem
de programacao por blocos do mBlock.

A estrutura deste documento é constituida por sete capitulos, finda esta
introducgdo (capitulo um), temos o capitulo dois no qual é feita a caracterizacdo do
contexto tanto social como escolar e apresento a analise diagndstica efetuada.

No terceiro capitulo abordo o enquadramento curricular e didatico da turma
descrevendo ambas as unidades bem como abordando os conceitos cientificos que
serdo utilizados na intervengé&o.

No quarto capitulo apresento a problematizacdo da temética a lecionar, na qual
aqui reflito sobre as tematicas conexas a intervencdo, como, 0 pensamento
computacional, as dificuldades e a complexidade do ensino da programacéo, e por
ultimo a analise da disciplina da intervencao: Introducdo a Robdtica.

No quinto capitulo descrevo a intervencdo pedagdgica com todas as suas
carateristicas: a observacdo das aulas efetuadas, o cenario e 0s objetivos de
aprendizagem, a metodologia de avaliagdo e a metodologia de aprendizagem baseada
em problemas, as atividades e recursos, e por ultimo a operacionalizacdo das atividades
letivas.

No sexto capitulo descrevo sucintamente o que foi a dimensdo investigativa a
realizar no decurso da intervencao.

No sétimo e ultimo capitulo faco a concluséo de todo o trabalho realizado.






2. Caraterizagdo do Contexto

A implementacdo do curriculo, tem questfes inerentes ao contexto que ganham
importancia na medida em que condicionam a propria gestéo curricular, esta devera
ter em atencao fatores contextuais como o meio sociocultural dos alunos, as condi¢des
das infraestruturas da escola, as expetativas dos atores educativos, entre outros fatores.

Assim, a necessidade de se conhecer o contexto para poder organizar o
desenvolvimento curricular, é apresentada neste capitulo, desde o nivel social, escolar,
de turma e de sala de aula, onde se desenvolveu a pratica de ensino supervisionada.

Solicitei, através do Professor Cooperante alguns documentos de
caracterizacdo da turma para perceber melhor as carateristicas dos alunos que iria

acompanhar e realizar a caraterizacdo da turma neste capitulo.

2.1. Contexto Social

O Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide (AEPM) esta integrado na
Area Metropolitana de Lisboa, e pertence ao concelho de Loures, mais precisamente
na Unido de Freguesias de Moscavide e Portela (agregacdo de freguesias efetuada em
2013). A freguesia de Moscavide foi constituida em 23 de margo de 1928, pelo Decreto
n.° 1522, e a freguesia da Portela em 4 de outubro de 1985, pela Lei n.° 111/85.

Na freguesia da Portela situa-se uma mancha urbana com cerca de 30.000
habitantes pertencentes a um estrato sociocultural médio e médio-alto.

Fazem igualmente parte da freguesia da Portela alguns bairros periféricos, onde
se entrecruzam populacdes de etnias e religides diversas.

Na freguesia de Moscavide reside um estrato populacional sociocultural
médio-baixo e é nesta parte da freguesia que residem o maior nimero de imigrantes
dos paises do leste da Europa e Brasil.

Ultimamente nota-se um certo rejuvenescimento nas duas freguesias, resultante
do regresso de alguma descendéncia a Portela e da existéncia de um grande nimero de
imigrantes dos paises do leste da Europa em Moscavide, com isto novas preocupagoes

surgem para as escolas do Agrupamento.



2.2. Contexto Escolar

O Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide iniciou a sua atividade no
ano letivo 2003/2004, e era composto por 4 escolas: Escola-sede; Escola EB 2,3
Gaspar Correia; Escola Béasica do 1° Ciclo e J.I. da Portela; Escola Bésica do 1° Ciclo
de Moscavide e a Escola Basica EB 1 Dr. Catela Gomes.

A partir do ano letivo de 2010/2011 este Agrupamento passou a integrar a
Escola Secundéria da Portela, que passou a Escola-sede, e continuou a designar-se por
Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide.

Atualmente o agrupamento é composto por cinco estabelecimentos de ensino,

sendo eles:
Tabela 2.1- Escolas do Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide

Ano letivo Escolas do agrupamento Nivel de ensino

E.B. 1/J1 da Portela
Educacéo Pré-Escolar e 1.° ciclo

E.B. 1/J1 Quinta da Alegria

2003/2004

E.B. 1/J1 da Dr. Catela Gomes 1.°Ciclo

E.B. 2,3 Gaspar Correia 2.°e 3.°Ciclos
2010/2011 Escola Secundaria da Portela (sede) 3.° Ciclo e Secundario

A populacdo das freguesias da Portela e de Moscavide é servida por trés escolas
do 1° Ciclo — EB 1/J1 da Portela, EB 1/J1 Quinta da Alegria e EB 1 Dr. Catela Gomes.

Os alunos das trés escolas do 1° Ciclo pertencentes ao Agrupamento s&o,
normalmente, encaminhados para a Escola EB 2,3 Gaspar Correia.

No final do 2° ciclo os alunos permanecem na Escola EB 2,3 Gaspar Correia
ou sdo encaminhados para a Escola Secundaria da Portela, uma vez que ndo ha
capacidade para o 3° ciclo estar todo na Escola Secundaria da Portela.

A populagio escolar da Escola Secundaria Arco-iris é constituida atualmente
pelo seguinte nimero de alunos: 449 do 3.° ciclo do ensino basico, integrando
17 turmas; 85 do ensino profissional, integrando 3 turmas e 555 dos cursos cientifico-
humanisticos do ensino secundario, integrando 20 turmas.

A orientacdo e desenvolvimento do processo de ensino e de aprendizagem é
assegurada por 100 docentes, por sua vez, 0 pessoal ndo docente conta
com 33 colaboradores.



2.2.1. Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide

Apos a analise do Portal do Agrupamento e da leitura de varios documentos
estruturantes, como o Projeto Educativo 2020/2023 (AEPM a, 2020), o Regulamento
Interno 2020/2024 (AEPM b, 2020) e o Documento Orientador para a organizacgao do
ano letivo 2021/2022 (AEPM, 2021), efetuo a seguinte analise descritiva.

O Agrupamento tem como missao dar resposta as preocupacdes dos alunos
sobre as profissdes que podem vir a exercer futuramente, através da reflexdo, ou seja,
0s intervenientes no processo de ensino, tém que pensar na Escola que querem para 0s
seus alunos. Num quadro de autonomia, de flexibilidade curricular, de
interdisciplinaridade e de projetos, serdo necessarias ideias inovadoras e debate, para
que se possa levar em frente os pressupostos de uma escola integradora e virada para
o futuro (N. Reis, 2019).

O Agrupamento possui varios servigos especializados de apoio educativo, tais
como: a Educacdo Especial - Apoios Especializados; a Estrutura de Orientacdo
Educativa/Técnico-Pedagdgica; o Servico de Psicologia e Orientacdo; o Apoio
Educativo (Socioeducativo) — 1° Ciclo e os Apoios Pedagdgicos Acrescidos (APA’s)
2.%/3.° Ciclos e Ensino Secundario. Estes servigos destinam-se a promover a criagao
de condicdes que assegurem a plena integracao escolar e social dos alunos e, para isso,
deve ser conjugada a sua atividade com as estruturas de orientacdo educativa.

Também conta com algumas parcerias como 0 Municipio (no &mbito da A¢édo
Social Escolar e manutencdo de edificios e recreios escolares), Bombeiros VVoluntarios
de Moscavide e Portela, Empresas locais como a GesLoures (competéncias
complementares e preparacdo para a vida ativa de alunos) e protocolos com varias
instituicdes designadamente o Centro de Recursos para a Inclusdo da Cercipdvoa (no

ambito da Educagéo Especial).



2.2.2. Escola Secundaria da Portela (Arco-iris)

A Escola foi contruida em 1988, e é constituida por 8 blocos pintados, cada um

com uma cor do arco-iris, sendo eles:

e Bloco 1 (verde): Refeitorio, Bar dos Alunos e Papelaria;

e Bloco 2 (sem cor): Pavilhdo Gimnodesportivo;

e Bloco A (azul): Direcéo, Servigos Administrativos, Biblioteca Escolar,
Sala de Professores, Sala de Diretores de Turma, Gabinete Médico e
Servicos de Reprografia;

e Bloco B (amarelo): nove salas, disciplinas ligadas as Artes Visuais;

e Bloco C (laranja): treze salas, 3.° Ciclo;

e Bloco D (vermelho): dez salas de aula, 3.° Ciclo, Sala de Teatro e
Auditorio da Escola;

e Bloco E (violeta): onze salas de aula, Ensino Secundario e Laboratdrios
de Biologia;

e Bloco F (anil): nove salas de aula, Ensino Secundério e os Laboratdrios
de Quimica.

Figura 2.1 - Escola Secundaria da Portela (fonte: Google Maps, 2022)

Ao nivel do Ensino Secundario, a escola tem como oferta educativa os Cursos
Cientifico-Humanisticos: Ciéncias e Tecnologias; Ciéncias Socioecondmicas, Artes
Visuais e Linguas e Humanidades. Ao nivel do Ensino Profissional tem o Curso

Profissional de Técnico de Desporto.



Os alunos podem usufruir de vérias atividades inseridas em clubes: Ciéncia;
Robdtica; Multimédia; Teatro e Matemaética; no Desporto Escolar e em variados
eventos que se realizam ao longo do ano, especialmente no dia do agrupamento. Estes
clubes operam em espacgos proprios, criados e equipados em funcéo das atividades

especificas de cada um deles.

2.2.3. Turma

A turma do 9.° C era composta por 25 alunos, sendo 17 do género masculino e
8 do género feminino com uma média de idades de 14 anos (68% dos alunos tem 14
anos). Os alunos sdo todos de nacionalidade portuguesa, a maioria 63% habita na unido
de freguesias de Portela e Moscavide, sendo que o0s restantes 27% habitam em
freguesias adjacentes, contudo todos os alunos habitam com o0s respetivos
progenitores.

Os encarregados de educagéo sdo maioritariamente as maes (80% dos alunos),
59% dos encarregados de educacao possuem habilitacdo ao nivel do ensino superior,
29% indicam ter habilitaces ao nivel do ensino secundario, 4% indicam ter
habilitacbes ao nivel do 1.° ciclo e 8% ndo indicam qualquer habilitacdo dos
encarregados de educacéo.

Relativamente a Acdo Social Escolar (ASE), 88% indicam ndo usufruir,
somente 12% dos alunos usufruem, sendo que 8% usufrui de escaldo A e 4% de escaldo
B. N&o constavam alunos com Necessidades Educativas (NE).

Estes alunos pertencem a um extrato social médio ou médio/alto, os pais
valorizam a escola como instituicdo formativa e fazem um acompanhamento
sistematico e constante da vida escolar dos seus educandos, as condi¢des que estas
familias usufruem permitem que os alunos sejam participativos e organizados com
desempenhos bastante razoaveis.

Consultada a caracterizacdo fornecida pela diretora de turma no inicio do ano
letivo constatei que 83% dos alunos ndo apresentam retencGes no seu percurso escolar
sendo que os restantes 17% apresentam uma ou mais retencdes.

Ap0s a reunido do conselho de turma do primeiro periodo constatei que 59%
dos alunos nao apresentam qualquer nivel negativo, dos restantes 41% que obtiveram

niveis negativos s6 20% é que apresentam 3 ou mais niveis negativos, sendo que a



média das classifica¢bes da turma situa-se nos 3,4 valores o que foi considerado pelo
Conselho de Turma como uma boa média.

O comportamento global da turma foi caracterizado como sendo uma turma
agitada, barulhenta, contudo participativa, por ultimo de salientar que quatro alunos da
turma integraram um projeto Erasmus+ (New Generation Schools in the Light of
Education 4.0) no qual o Agrupamento participou.

2.2.4. Horério da Turma

O horario da disciplina de Introducdo a Robdtica foi de um
tempo letivo semanal de 50 minutos as quartas-feiras das 9h55 as 10h45.

Para a intervencdo foram necessarias 10 aulas de 50 minutos, no entanto, o
Professor Cooperante estabeleceu uma permuta com a professora de Geografia e foram
garantidas as aulas de 100 minutos, as quartas-feiras das 8h55 as 9h45 e das 9h55 as
10h45, sendo assim sO necessarias 5 aulas para realizar a intervencdo, esta alteracéo
foi comunicada a direcéo deste Agrupamento de Escolas e aos respetivos encarregados

de educacdo para autorizacao de frequéncia.

Figura 2.2 - Horario da turma 9.° B

Ano letivo: 2021-22

Tempos Segunda Sala Terca Sala Quarta Sala Quinta Sala Sexta Sala
08:00 - 08:50 Historia D08 C. Naturais | D08 Historia D08 | C. Naturais | D08
08:55 - 09:45 Ed. Fisica GIN Geografia D08 Inglés D08 Francés D08

MAT D08
09:55 -10:45 Francés D08 Robética CO03 | C. F.Quimica | D08
Portugués D08
10:55 - 11:45 Inglés D08 Ed. Fisica GIN
Portugués D08 MAT D08

. ) CFQT1 Fo3 - .

12:00 - 12:50 oNE C06 TIC 1°sem T2| C04 Inglés D08

’ . CFQT2 FO3 y D
12:55 -13:45 ONTA Co6 TIC 1°sem T1| C04 | Cid 2° sem D08
13:50 - 14:40 Geografia D08

14:45 -15:35 Ed. Fisica GIN | C. F.Quimica | D08

15:45 - 16:35
Ed. Visual D08
16:40 - 17:30
17:35-18:25
Entrada em vigor: 15/09/2021 Data de Validade: 31 de Agosto de 2022



2.2.5. Salade Aula

A sala onde ocorreram as atividades letivas da disciplina de Introdugdo a
Robdtica foi a sala 3 do bloco C (intitulada C3), no bloco cor de laranja, tendo esta o
nome do projeto LAB aTTitude 3D e esta localizada no rés-do-chdo do mesmo
pavilhdo. Esta possui uma boa acessibilidade e mobilidade, sendo uma sala ampla

com bastante luz natural e uma boa sonoridade.

Figura 2.3 - Sala de aula - C3

EDUCAR ENSINAR = INTEGRAFP

www.attitude.org.pt

A disposicéo da sala e configuravel, pois esta ndo tem mobilidrio convencional,
mas sim mobilidrio modular que pode ser deslocado rapidamente e alterando a
configuracdo da organizacdo da sala em poucos segundos. O mobiliario da sala é

composto pelos seguintes itens:

e 4 Cadeiras com rodas e palmatoria;

e 5 Pufs de esponja;

e 2 anfiteatros com rodas (nos quais tem armazenamento para mochilas
debaixo da primeira escada, e ainda fichas para carregar equipamentos);

e 12 Mesas cor de laranja em plastico com rodas;

e 18 Cadeiras de plastico ergonémicas;

e 3 Mesas com tampo de madeira;

e 6 Lousas brancas com marcadores;

e 1 Secretaria para o professor.



Existe ainda a disposi¢do um quadro interativo Promethean ActiveBoard com
suporte com rodas, para ser mais facil a movimentacg&o pela sala.

Esta sala possui ainda uma arrecadacédo para armazenamento dos equipamentos
tecnoldgicos (tablets, robots, computadores, ferramentas, Kits tecnolégicos), bem
como outros materiais de apoio a disciplina.

Todo este mobiliario estd em excelentes condi¢des de utilizagdo e é amovivel
0 que facilita bastante a modificacdo da disposicdo da sala, permitindo dispor
facilmente de areas diferentes de trabalho, tanto individuais e em pequenos ou grandes

grupos.
Quanto aos equipamentos tecnoldgicos esta sala dispde de:

e 1 Computador fixo, ligado ao quadro interativo;
e 10 Computadores portateis;

e 15 Tablets 10” Android;

e 10 Kit do Robot Educativo mBot v1,

e 20 Kits do Micro:Bit v1,

e 5 Kits do Micro:Bit v2;

e 1Kit Arduino;

e 2 Impressoras 3D.

Estes equipamentos, encontram-se em boas condic@es fisicas e de utilizacao.
Este espaco foi pensado para proporcionar condi¢des de trabalho tanto
individuais como colaborativas, possibilitando uma cultura de reciprocidade na

aprendizagem e assim possibilitando préaticas de partilha e colaboracao entre pares.

2.3. Métodos de Andlise Diagnostica

A andlise diagndstica da turma foi efetuada a partir dos documentos fornecidos
pela Diretora de Turma, estes resultaram no essencial da aplicacdo da ficha de
caracterizagdo da turma no inicio do ano letivo, também foi disponibilizada uma tabela
com o resumo do aproveitamento da turma, na qual constavam: retengoes;
necessidades educativas; acao social escolar: quadros de valor e de exceléncia; apoios
pedagdgicos; a pedagogia diferenciada; as acomodacges curriculares dos alunos e

ainda a escolha da disciplina opcional.
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3. Enquadramento Curricular

A intervencdo supervisionada foi realizada no ambito da disciplina de
Introducdo a Robotica, onde abordei os conceitos basicos da programacéo de robots,
tais como, as acdes, as estruturas de controle e de selecdo, 0s eventos, as instrugoes de
repeticéo (ciclos), a programacdo de sensores e atuadores, 0s operadores (relacionais,

I6gicos e aritméticos), os tipos de dados e as variaveis.

3.1. Unidade Didatica: Introducdo a Robdtica

Esta disciplina faz parte da oferta de escola prevista na oferta formativa ao nivel
do ensino basico (7.°, 8.° e 9.° ano de escolaridade) neste Agrupamento de Escolas,
esta oferta foi idealizada com uma visdo para proporcionar um destaque da
programacdo de computadores e da roboética, procurando assim oferecer praticas de

ensino mais inovadoras e atuais e com grande procura no mercado de trabalho.
Esta disciplina foi pensada para concretizar os seguintes objetivos:

e Introduzir aos alunos os conceitos fundamentais de programacéo;

e Introduzir aos alunos conceitos de robdtica;

e Estimular a criatividade e o0 pensamento critico;

e Promover a interdisciplinaridade;

e Utilizar conceitos de outras areas do conhecimento para a aplicacéo na
resolucdo de problemas;

e Estimular os alunos na execucdo de atividades experimentais;

e Promover a investigacdo e resolucdo de problemas na procura da
melhor solucdo de programacao dos robots;

e Procurar que o aluno se torne agente ativo e autbnomo na procura do
seu proprio conhecimento;

e Promover um espaco para gerir comportamentos e emocdes, obter

responsabilidade e lidar com a frustrag&o.

Para o corrente ano letivo foram planificadas para esta disciplina 34 aulas de

cinguenta minutos, sendo a sua estrutura modular a seguinte:

1. Algoritmia e Resolucéo de Problemas;

2. Introducdo a Robdtica;

11



a. O Kit Educativo mBot Makeblock e a sua montagem;

3. Introducédo a Programacgdo com o recurso a Robdtica;

a. Componentes de um programa;

b. Carregamento do programa mBlock para o robot mBot;
c. Utilizacdo de atuadores de movimento;

d. Estruturas de controlo, repeticao e selecgéo;

e. Utilizacao de atuadores de som e luz;

f. Utilizacdo do sensor de proximidade;

g. Utilizagdo de variaveis;

h. Utilizacdo de sensor de seguimento de linha;

i. Tipos de dados;

j.  Tipos de operadores e expressdes ldgicas.

De referir que o Professor Cooperante lecionou os modulos 1 e 2, sendo que a
minha intervencdo incidiu nos conteudos curriculares no modulo 3 alinea c) até a

alinea j).

3.2. Unidade Temética: Introducdo a Programacao com o0 recurso a

Robotica

A minha intervencdo ocorreu dentro da unidade tematica de “Introdugdo a
Programacdo com o recurso a Robotica”, com os contetdos curriculares referidos

anteriormente, assim desta forma, pretendi que os alunos no final fossem capazes de:

e ldentificar os componentes estruturais da programacao;

e Identificar diferentes operadores e funcdes pre-definidas;

e Usar os diferentes operadores aritméticos, 10gicos e relacionais;

e Compreender o funcionamento das estruturas de selecéo e repeticao;
¢ Identificar diferentes tipos de dados;

e Compreender o funcionamento das variaveis;

e Criar sequéncias de instrucGes que envolvam a selecéo e a repeti¢éo;
e Criar programas que envolvam a utilizagdo de variaveis e fungdes;

e Identificar e corrigir erros existentes na programacéo;

e Aplicar os conceitos base da programacéo na resolucéo de problemas.

12



A interdisciplinaridade é o processo de ligacéo entre as diferentes disciplinas,
assim ao efetuar as planificagbes das aulas de intervencgéo, verifiquei que existiam
pontos de convergéncia com outras disciplinas, podendo assim abordar diversos
conteddos em conjunto, proporcionando aos alunos uma melhor compreensdo e
aprendizagem.

Os dominios escolhidos foram os seguintes:

e Matematica (dominios: NUmeros e Operacbes; Resolucdo de
problemas, Raciocinio e Comunicacao);

e Fisico-Quimica (dominios: Forcas, movimentos e energia);

e TIC (dominios: Colaboracdo em ambientes fechados; Exploracdo de
ambientes computacionais);

e Inglés (dominios: Competéncia Comunicativa);

e Cidadania e Desenvolvimento (dominios: Desenvolvimento
Sustentavel; Educacdo Ambiental 1).

Na concecdo da planificacdo foi respeitada a Taxonomia de Bloom
(atualizada). Esta € uma estrutura organizada hierarquicamente dos objetivos
educacionais, que classifica as possibilidades de aprendizagem nos dominios
cognitivo, afetivo e psicomotor. Para que os alunos adquiram uma nova habilidade do
nivel superior, pressupde-se que tenham adquirido a do nivel anterior.

Na programacdo de computadores a Taxonomia de Bloom (vide Figura 3.1),
pode ser utilizada para ajudar a identificar as dificuldades dos alunos, como se pode
observar os dois primeiros niveis englobam a leitura e compreensdo do cddigo, os dois
niveis seguintes compreendem a capacidade de escrita de pequenos fragmentos de
cddigo, os ultimos dois niveis refletem a habilidade de escrita de programas

informaticos completos.

! Estes dominios sdo obrigatorios a todos os niveis e ciclos de escolaridade, pois sdo areas transversais
e longitudinais.
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Figura 3.1 - Taxonomia de Bloom - revista (fonte: Anderson & Khathwohl, 2001)

Compreender

Recordar

3.3. Conceitos cientificos

Sdo varios os conceitos cientificos envolvidos na lecionacdo das disciplinas de
Robdtica. Inicialmente estudam-se conceitos de programacdo, tais como: algoritmos,
tipos de dados, variaveis, ciclos, declaracdes condicionais, l6gica aritmética, l6gica
booleana, listas, entre outros e posteriormente os conceitos associados a robética como
sensores, atuadores, entre outros.

Utilizei alguns destes conceitos, conforme 0 mapa de conceitos elaborado para

a intervencdo realizada (vide Anexo A).

3.3.1. Ac0es

As acgdes ou instrucdes de acdo sdo basicamente comandos que o computador
executa, ou comportamentos que um programa pode realizar.

Estas podem ser Gteis na razdo que permitem reutilizar o codigo, como
exemplo, nas instrucdes de acdes podemos ter: uma saida de dados para o0 ecrd; a
criacdo de uma variavel; a leitura/escrita de um ficheiro ou o inicio/paragem de uma
execucao.

Acdo é um acontecimento que, a partir de um estado inicial, ap6s um periodo

de tempo finito, produz um estado final previsivel e bem definido (Farrer, 1999).
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3.3.2. Algoritmos

Tal como define Martins, (2013) “Um algoritmo é uma sequéncia finita de
instrucdes bem definidas e ndo ambiguas, cada uma das quais pode ser executada
mecanicamente num periodo de tempo finito com uma quantidade de esforco finita”.

Existem inimeros algoritmos que utilizamos no dia-a-dia, como trocar uma
lampada, fazer uma sandes de queijo, procurar o0 melhor caminho numa aplicacgéo de
mapas ou até para efetuar a programacao de um Robot. Estes exemplos mostram como
os algoritmos sdo usados com as sequéncias finitas para conseguir um determinado
objetivo.

Os algoritmos possuem trés formas de representacao: a narrativa descritiva ou
descricdo narrativa; o fluxograma convencional e o pseudocodigo também conhecido
com linguagem estruturada.

Diz-se que um algoritmo é eficaz quando atinge o objetivo principal, ou seja, a

andlise da resolugdo do problema realiza-se prioritariamente.

3.3.3. Estruturas de Controle

Uma estrutura de controle € parte do cddigo que oferece suporte a decisdes com
base na andlise das varidveis, estes componentes funcionais sdo bastante Uteis na
programacdo de computadores. Geralmente estas representam pecas funcionais da
linguagem de programacao e mostram o papel desses processos de tomada de decisao
no cddigo e usam condicdes que sdo testadas a fim de determinar o fluxo de execucéo
das instrugdes.

Existem trés tipos de estruturas de controle: Estrutura sequencial; Estrutura de
deciséo e Estrutura de repeticao. Hehl (1986) afirma que qualquer algoritmo pode ser

escrito combinando-se blocos formados pelas estruturas de controle.

3.3.3.1 Estruturas de Decisédo ou Selecéo

Na estrutura sequencial, o algoritmo que possui uma estrutura sequencial
significa que as suas instrucdes sdo executadas na sequéncia em que elas aparecem,
sem nenhuma alteracdo do seu fluxo, a ndo ser que, exista alguma instrucdo explicita
para uma mudanca deste fluxo.

As estruturas de decisdo sdo aquelas que permitem alterar o fluxo de execucéo,

de forma a selecionar qual a parte do algoritmo que deve ser executada, essa “decisao”
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de execucdo, € tomada a partir de uma condi¢do que pode resultar em Verdadeiro ou
Falso, uma condicdo é ainda representada por expressdes relacionais ou logicas. Por
exemplo “Se hoje ndo chover, entdo a Maria ird a praia”, neste algoritmo podemos
ver que a Maria s0 ira a praia se nao chover, ou seja a instrug@o de “ir a praia” so sera
executada se a condi¢do de “néo chover” for verdadeira.

Podemos ter trés tipos de estrutura de decisdo: decisdo simples, decisdo
composta e decisdo multipla.

A estrutura de decisdo simples € quando pretendemos que uma determinada
instrug@o ou conjunto de instrucGes execute apenas se uma determinada condigéo for
verdadeira (e.g. if condicdo then instru¢do). Uma condicdo deve ter como resultado
apenas dois valores possiveis: verdadeiro ou falso. A instrucdo so serd executada se

tiver o valor verdadeiro.

if (condicéo) {
instrucdol;

instrucdo 2;

¥

Figura 3.2 — Diagrama sintatico da estrutura if... then... else... (fonte: Porto Editora, 2022)

. ]—- Expressao — |—=| Bloco de instrucdes O —
|\ IF logica - condicao I\ THEN | i i .y

L": ELSE \l—-| Bloco de instrucbes

A estrutura de decisdo composta, € quando temos uma estrutura de deciséo e
queremos que outra instru¢cdo ou um bloco de instrugbes seja executado, caso a
condic&o de deciséo seja falsa (e.g. if condigéo then instrugéo 1 else instrucdo 2). Esta

estrutura é chamada de decisdo composta.

if (condicéo) {
instrugdo 1;

}else {

instrucéo 2;

¥
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Figura 3.3 — Diagrama representativo da instru¢do ou estrutura if... then... else... (fonte: Porto Editora, 2022)
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O comando de decisdo multipla é uma outra forma de escrever uma estrutura
de condigé@o, como as expressdes condicionais sdo avaliadas de cima para baixo, se
uma condicdo verdadeira € encontrada, o bloco associado a ela serd executado e o resto
do encadeamento €é ignorado (e.g. if condi¢do then instrucéo 1 elseif instrucao 2 else
instrucdo 3). Se nenhuma das condicdes € verdadeira entdo o else final serd executado.

Se o else final ndo estiver presente e todas as outras condigdes forem falsas,

entdo nenhuma ac¢do sera realizada.

if (condicéo) {
instrugdo 1;
} else if (condicéo) {
Instrucéo 2;
}else {
intrucdo 3:

¥
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Figura 3.4 - Representacdo esquematica - fuxograma de uma estrutura de decisdo if... then... else... (fonte: Porto
Editora, 2022)

If
<condicaos { l
[Elself
«condicao=
Then
<instrucoes>
Then =
_ zinstrucdes=]
<instrucaess>] i

3.3.3.2 Estruturas de Repeticdo ou Ciclos

As estruturas de repeticdo sdo aquelas que permitem executar mais que uma
vez uma determinada parte do algoritmo (ciclos), as repeticbes devem ser sempre
finitas.

As instrucdes de repeticdo, ou ciclos, permitem a execucdo de forma repetida
de um conjunto de instrucBes. A execucdo depende de um valor l6gico de uma
condicdo que é testada em cada iteracdo para decidir se a execuc¢do do ciclo continua
ou termina (Santos, 2006).

Existem trés tipos de ciclos, ciclo condicional: repetir-até (repeat-until); ciclo
condicional: repetir-enquanto (do-while) e o ciclo deterministico faca-para (do-for).

O ciclo condicional repetir-até (repeat-until): executa um bloco de instrugdes
até que uma determinada condicdo légica seja verdadeira. Este ciclo testa a condicao
I6gica apos a primeira iteracdo, ou seja, o teste é realizado a saida. Este ciclo deve ser
utilizado sempre que se desejar que o codigo seja executado pelo menos uma vez.

O ciclo condicional repetir-enquanto (do-while): executa um bloco de
instru¢des enquanto uma determinada condigédo logica for verdadeira. Este ciclo testa
a condicdo ldgica a entrada.

O ciclo deterministico faca-para (do-for): executa um bloco de instrugdes com
um numero pré-determinado de vezes.

Estas instrugdes permitem executar mais de uma vez um determinado codigo,
as repeticdes devem ser sempre finitas e para isso devem utilizar um determinado

critério como teste no inicio, teste no fim ou variavel de controle.
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3.3.4. Eventos

Em computacdo, um evento é o resultado de uma acdo. A ocorréncia de um
evento pode provocar uma reacdo, que pode ser uma agdo, ou conjunto de agdes a ser
tomada. Entende-se como uma mensagem indicando que aconteceu alguma acdo,
como por exemplo, o pressionar o bot&o do rato ou de uma tecla no teclado.

Um evento, pode ser quando pressionamos um boté&o do rato, que determina a
ocorréncia do clicar do rato (mouse click), pode ser a programacdo um conjunto de
instrugdes para que o0 programa responda com uma agao a esse evento.

Também podem existir eventos atravées do teclado, quando pressionamos uma
tecla o programa determina a ocorréncia da tecla pressionada (KeyDown),
acompanhado da identificacdo da tecla.

Séo ainda considerados eventos, acbes como um botdo de um joystick, uma
entrada de dados no microfone, numa rede, uma entrada numa base de dados, um

ficheiro que foi criado, alterado, apagado ou acedido, entre outros.

3.3.5. Programacéo de Sensores

Um sensor em eletrénica € um dispositivo que capta um fenémeno fisico (e.g.
temperatura, humidade ou luminosidade) e converte-o em sinal elétrico. Os sensores
fazem parte da interface entre o mundo fisico e 0 mundo dos dispositivos eletrénicos,
como os robots e 0s computadores.

Geralmente, a saida obtida num sensor é de grandeza elétrica com pequena
tensdo, ou corrente ou ainda uma alteragdo num valor da resisténcia elétrica, que
depois é enviada para um circuito eletrénico.

Existem inumeros formatos de sensores, que possuem determinadas
carateristicas, e podemos classifica-los quanto a sua categoria, como sensores de
controle  de:  temperatura, luminosidade/oticos,  pressdo,  aceleragéo,
distancia/proximidade, sonoro, substancias, imagem/camara, magnético, bem como
sensores especificos para detecdo de outras grandezas fisicas.

Quanto a sua aplicabilidade, os sensores estdo presentes em quase todas as
areas do conhecimento como na medicina, engenharia, controle de trafego, seguranca,
telecomunicacgdes, entre outras. A sua aplicabilidade varia, desde o controle da
velocidade de um veiculo ou de um airbag, de um sensor de presenca, da detecdo de
intrusos, controle do fluxo de &gua, abertura e fecho de portas, entre outros.
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3.3.6. Operadores Relacionais, Logicos e Aritméticos

Na escrita dos algoritmos sdo utilizados operadores relacionais, légicos e

aritméticos, os mais comuns estio de acordo com a semantica definida.

Tabela 3.1- Operadores relacionais, 16gicos e aritméticos (fonte: Santos, 2006)

< | menor que + | soma

> | maior que — - | subtraccao

= Tior ou izual e, /A | conjuncao Toinlicacs

= | maior ou igual que ou vV | disuncao * multiplicacdo

< | menor ou igual que - Jurs / | divisdo

— ndo, — | negacao - — -

= | igual div | divisdo inteira

# | diferente % | resto da divisdo inteira

Os operadores aritméticos tomam operandos numeéricos (dos tipos inteiro ou
real) e produzem resultados também numeéricos.

Os operadores relacionais tomam operandos numéricos (dos tipos inteiro ou
real) e produzem resultados booleanos (verdadeiro ou falso).

Os operadores l6gicos tomam operandos booleanos e produzem resultados

booleanos.

3.3.7. Tipos de Dados

Uma das principais funcionalidades de um computador € a manipulacdo de
informacBes, assim, € necessario que existam diversas formas de trabalhar com
diferentes tipos de dados num programa. Apesar de internamente o computador
manipular unicamente nimeros, as linguagens de programacao permitem que se utilize
outros tipos de informacgéo nos programas de forma transparente.

Na programacdo de computadores um dado é algo que pode ser representado,
armazenado e manipulado, desta forma, podemos também definir um tipo de dados
como um conjunto de objetos que tem em comum 0 mesmo comportamento diante de
um conjunto definido de operagdes. Alguns dos tipos de dados definidos na maioria
das linguagens de programac&o sao 0s nimeros inteiros, nimeros reais, letras e objetos
I6gicos. Dentre estes, talvez o tipo menos conhecido seja o dos valores 16gicos,
tambem conhecido como booleanos (Medina & Fertig, 2005).

As linguagens de programacdo implementam formas de representar e
manipular esses dados que podem ser classificados em dois grandes grupos: os tipos

de dados que sdo primitivos e os tipos de dados que ndo sao primitivos.
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Os tipos de dados primitivos sdo os tipos basicos que devem ser implementados
por todas as linguagens de programacgdo, como 0s numeros reais, inteiros, 16gicos,
carateres e uma cadeia de carateres (string). Os tipos de dados ndo primitivos,
normalmente sdo os vetores, matrizes, classes, que sdo estruturas de dados mais

complexas do que os tipos de dados primitivos.

3.3.8. Variaveis

As variaveis sdo um recurso que 0s programas usam para ler e escrever dados
na meméria de um computador, é um espaco na memaria que o computador reserva e
atribui-lhe um determinado nome.

Embora uma varavel possa assumir diferentes valores, ela s6 pode armazenar
um Udnico valor a cada instante. Toda a variavel € identificada por um nome ou
identificador. Quando declaramos uma varidvel, significa dizer que criamos
(definimos) locais na memoria do computador rotulados com 0os nomes das variaveis
(identificadores) (Baudson & Araujo, 2013).

Tambeém ¢é possivel de definir o tipo de dados que estas podem conter, ou seja,
as variaveis podem conter dados do tipo inteiros ou reais (nimeros), carateres (letras,
simbolos) ou l6gico (V/F).

As variaveis sdo importantes para 0s programas que contém calculos,

condicdes, repeticdes ou outros dados mutaveis durante a sua execucgao.
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4. Problematizacdo da Tematica a Lecionar

O ensino da programacao tem como principal objetivo o desenvolvimento nos
alunos de capacidades, conhecimentos e competéncias para colocar num programa de
computador a resolucao dos problemas do dia-a-dia.

Durante o processo de ensino-aprendizagem de fundamentos de programacao
nota-se que grande parte dos alunos apresenta dificuldades em assimilar as abstracGes
envolvidas (Junior & Rapkiewicz, 2005).

A programacao é sé um dos tdpicos de preocupacdo no ensino da informatica
(Saelietal., 2011). Também Kurland et al., (1989), (citado por Saeli et al., 2011) indica
que a programacdo é uma aptidao que é dificil de aprender mesmo ao fim de dois anos
de instrucao.

Shulman, (1987), (citado por Saeli et al., 2011), define o “Pedagogical Content
Knowledge” (PCK), como “As formas de representagdo e formula¢do do tema que o
tornam compreensivel para os outros”. De facto, existe uma diferenca entre saber
programar e ser capaz de ensinar programacao. A sala de aula, onde a aprendizagem e
0 ensino ocorrem, ¢ um ambiente complexo em que Varios processos e acles
acontecem. Mas quando se fala de PCK deve ser ter uma atencdo especial com a
aprendizagem dos alunos. Um aspeto do PCK diz respeito aos professores, estes tém
de saber formular e apresentar a matéria, para que a compreensdo possa ocorrer, dado

que sabemos que os alunos tém diferentes estilos e necessidades de aprendizagem.
Figura 4.1 - Fases do Pedagocical Content Knowledge (fonte: Shulman, 1987)

Pedagogical Content
Knowledge (PCK)

Quais as dificuldades

: Como ensinar?
de aprendizagem?

Para que ensinar? O que ensinar?

A questdo usada para desvendar o PCK é: como deve o topico ser ensinado?
Ao responder a estas quatro perguntas (vide Figura 4.1) sera possivel definir o PCK de
um determinado assunto. As quatro perguntas estdo todas ligadas entre si, porque as
razbes para ensinar um topico (primeira pergunta) influenciardo os conteudos

escolhidos para serem incluidos no curriculo. Além disso, as dificuldades de
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aprendizagem que os estudantes encontram certamente influenciardo a forma de o
ensinar.

Para o0 ensino da programacéo no caso desta intervencéo foi necessario pensar
em trés tematicas fundamentais: O Pensamento Computacional (PC); As Dificuldades
no Ensino da Programacdo (DEP) e por ultimo a Robdtica Educativa (RE) todas como
estratégias pedagodgicas para uma aprendizagem efetiva.

4.1. Pensamento Computacional

O Pensamento Computacional, € um tema bastante importante que tem
recebido uma enorme atencdo por parte dos investigadores em educacéo. Wing (2006)
define-o como uma forma que envolve a resolucao de problemas, projetar os sistemas
e compreender os comportamentos dos seres humanos, baseando-se nos conceitos
fundamentas da ciéncia da computacdo, também afirma que este usa a abstracdo e
decomposicdo para atacar uma tarefa grande e complexa ou projetar um sistema
complexo. Mais recentemente a mesma autora (Wing, 2011), atualizou a definicédo do
Pensamento Computacional e propds que ainda se incluisse o processo da formulagédo
de problemas e das suas solucdes que sejam representadas de forma que possam ser
efetivamente realizadas por um agente de processamento de informacoes.

Mais recentemente Brennan e Resnick (2012) apontam ainda ao Pensamento
Computacional outras competéncias relacionadas com a resolucdo de problemas, a
compreensdo dos problemas, a definicdo de problemas, a abstracdo, o pensamento
I6gico, a depuracdo e o reconhecimento de padrdes.

Existem ainda varias iniciativas interessantes para a promocao desta tematica,
como o desenvolvimento de competi¢des sobre o Pensamento Computacional (vide

www.bebras.uk e bebras.dcc.fc.up.pt), esta iniciativa internacional que se realiza

anualmente, foi criada para promover e introduzir a informéatica e o Pensamento
Computacional para estudantes de todas as idades, com ou sem experiéncia prévia.

O Pensamento Computacional que foi apontado pela Organizacdo para a
Cooperacdo e Desenvolvimento Econémico (OCDE) como um dos elementos-chave

a integrar nos curriculos do século XXI.
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4.2. As Principais Dificuldades no Ensino da Programacéo

Uma questdo ndo menos importante é a Dificuldade no Ensino da
Programacao, tal como refere Jenkins (2002) a aprendizagem da programacdo de
computadores € um desafio e um processo complexo para muitos estudantes.

Para Gomes et al., (2008) os elevados niveis de insucesso em disciplinas onde
sdo ensinados os conceitos mais basicos de programacdo, em qualquer grau e sistema
de ensino, € um problema universal que tem sido alvo de variadas pesquisas,
resultando também em diversificados sistemas, sem que contudo o panorama tenha
melhorado significativamente. Existe um conjunto de razdes que estdo na origem do
problema, nomeadamente, métodos de ensino e aprendizagem desadequados, falta de
varios tipos de competéncias por parte dos alunos, em particular no que respeita a
resolucédo de problemas, a dificil natureza do tema e uma forte conotacdo negativa que
Ihe esté associada.

As metodologias tradicionalmente utilizadas para aprender/ensinar estes
assuntos ndo se revelam suficientes, pelo que € apresentada uma nova proposta,
centrada na atividade de resolucdo de problemas, de acordo com o nivel cognitivo do

aluno e os seus estilos preferenciais de aprendizagem (Piedade, 2021).

4.2.1. A Complexidade da Programacéo

No seu nivel mais elevado de proficiéncia a programacéao é muito mais do que
a escrita de um conjunto de linhas de c6digo numa dada linguagem, é uma arte e uma
ciéncia. Arte porque existem muitas maneiras diferentes de codificar instrugdes, com
alguma criatividade. E também uma ciéncia, porque é constituida por um conjunto de
regras orientadoras, porque é necessario 0 uso de légica e porque existem alguns
métodos rigorosos de programacao que asseguram a eficiéncia, economia e utilidade
dos programas gerados (Gomes et al., 2008).

Para Saeli et al., (2011) um dos principais aspetos na complexidade da
programacéo é a dificuldade em compreender a utilidade da programacao e aplicar
corretamente a sintaxe das linguagens de programagéo.

Também Piedade et al., (2019) apontam que Ss&o necessarias tanto a
compreensdo tedrica como a aplicacdo pratica da seméantica e da sintaxe especificas
das linguagens de programacdo para a sua compreensao.
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Varios autores consideram que a programacao € uma disciplina muito exigente
e dificil de dominar, associando essa dificuldade a sua natureza abstrata, assim a
experiéncia tem demonstrado que em termos genéricos, existir uma grande dificuldade
em compreender e aplicar certos conceitos abstratos de programacao.

Uma grande dificuldade resulta do facto dos alunos ndo conseguirem
compreender e aplicar nog¢bes bésicas de programacdo de modo a resolverem
problemas concretos, estas dificuldades surgem independentemente do tipo de
linguagem de programacao usada.

Numa tentativa de superar estas dificuldades, alguns estudos apontam a
Robética Pedagdgica como um bom aliado na resolucdo de alguns dos problemas
identificados (Fernandes, 2013).

4.3. Disciplina de Introducéo a Robotica

Tal como ja referido anteriormente esta disciplina foi idealizada para ter
enfoque na programacdo de computadores através da roboética, procurando assim
praticas diferenciadas em areas que sdo cada vez mais procuradas no mercado de
trabalho.

Os robots utilizados foram os mBot, estes utilizam uma Linguagem Visual de

Programacdo por Blocos (LVPB) baseada em Scratch 3, esta plataforma chamada de

mBlock possui uma versdo online (https://ide.mblock.cc/) e ainda as versdes de
instalacdo fisica para os diferentes sistemas operativos.

A utilizacdo das linguagens de programacdo por blocos em detrimento das
linguagens textuais, permite ao utilizador final um ambiente mais amigavel e assim
possibilita uma melhor aprendizagem das linguagens de programacdo, (e.g. ndo tem
as sintaxes complexas presentes nas linguagens de programacéo textuais).

“The visual programming environment (VPE) and block-based programming

environment have been referred in many research studies as important tools to

learn programming and to solve many problems taught in primary schools. In
fact, visual programming with blocks is a great support in introducing
programming and saves pupils from the difficulties of traditionally complex

text-based languages” (Piedade et al., 2019. p. 4).
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Piedade et al., (2019)), referem que o estudo e programacdo dos objetos
tangiveis e a robdtica por parte dos estudantes, € um caminho pedagdgico para o
desenvolvimento do pensamento computacional e para o desenvolvimento das
competéncias na programacao.

Além de introduzir aos alunos os conceitos fundamentais de programacéo,
procurou-se nesta disciplina também introduzir os alunos aos conceitos iniciais de
robotica, com atividades individuais, em pequeno e grande grupo por forma a estimular
a criatividade, o pensamento critico, o trabalho cooperativo e colaborativo através de
atividades experimentais

Piedade et al. (2019) referem que as atividades educacionais baseadas no uso
da robdtica podem ajudar os alunos a assumir um papel mais ativo no seu processo de
aprendizagem, e assim desenvolver diversas competéncias mentais e criar novo

conhecimento.

4.3.1. A Robotica Educativa

A Robdtica Didatica (ou pedagdgica ou educacional) sdo termos utilizados para
caracterizar ambientes de aprendizagem que retnem plataformas robéticas ou kits de
montagem compostos por pecas diversas, atuadores e sensores, controlaveis por micro
controladores e/ou computadores, com softwares que permitam programar de alguma
forma o funcionamento dos modelos montados (Oliveira, 2008).

A revisdo da literatura revela que no ensino bésico a roboética educativa tem
sido utilizada como ferramenta de ensino e aprendizagem de vérias disciplinas, com
especial enfase em projetos interdisciplinares envolvendo a Matematica, as Ciéncias,
e em especial a Informética e a Tecnologia.

Ferreira et al., (2010), consideram que hoje em dia é evidente que 0 ensino ndo
pode ser imutavel, a introducéo de novas tecnologias torna-se natural e pode ser usada
como um instrumento de combate ao abandono escolar, destacando a motivacao para
0 uso da robdtica como um dos instrumentos didaticos mais poderosos entre as atuais
novas tecnologias.

A robotica permite tornar tangiveis os conceitos ligados a programacao e ao
pensamento computacional, ou seja, fora do espaco de um ecrd de computador. Deste

modo, é possivel aprender a criar, planear, resolver problemas, programando artefactos
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tangiveis, e consequentemente, construindo algo com uma finalidade que proporcione
a articulacdo com outros contetidos das diferentes areas do saber.

A robdtica propicia uma aprendizagem mais profunda da tecnologia,
promovendo momentos para “aprender fazendo”, de forma tactil, na relacdo que o
aluno estabelece ao relacionar as suas ideias com os artefactos, processo durante o qual
0s alunos obtém e visualizam resultados imediatos (Pedro et al., 2017).

Chalmers (2018), indica que a Robotica Educativa pode ser um caminho seguro
para introduzir o Pensamento Computacional e a programacao desde 0s primeiros anos
de escolaridade através de atividades que envolvam os alunos a implementar a
sequéncia passo-a-passo do codigo do programa a fim de permitir que o robot resolva
0 problema ou pelo menos parte dele. De acordo com Bers et al. (2014), os jovens
estudantes podem simplesmente usar linguagens de programacéo baseadas em blocos
e a robdtica como forma de desenvolver as suas competéncias de cédigo e o
pensamento computacional.

A integracdo da robotica em contexto educativo permite criar cenarios de
aprendizagem diversificados, que reunem tecnologia, linguagens de programacéo e
objetos tangiveis; promovendo-se assim a articulagdo com as areas curriculares e/ou
transversais, onde se realizam projetos contextualizados que no seu conjunto
proporcionam aos alunos a oportunidade de desenvolver a sua criatividade e ter um

papel ativo na construcdo do seu proprio conhecimento (Pedro et al., 2017).
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5. Intervencéo Pedagdgica

A Prética de Ensino Supervisionada, foi realizada no ambito da disciplina de
Introducdo a Robdtica, especificamente no médulo 3, na turma C do 9.° ano de
escolaridade do Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide. Assim apresento 0s
varios documentos utilizados como suporte a intervencdo realizada, como 0s
respetivos planos de aula o cenario de aprendizagem, os objetivos, 0s recursos, a

metodologia utilizada e estratégias adotadas.

5.1. Observacéao de aulas

A observacdo desempenha um papel fundamental na melhoria da qualidade do
ensino e da aprendizagem, constituindo uma fonte de inspiragdo e motivagdo e um
forte catalisador de mudanca na escola (Reis, 2011).

Antecedendo a intervencdo, iniciei a minha atividade na Escola Secundaria da
Portela, com a observacdo de 6 aulas do Professor Cooperante no 1.° e 2.° periodos
letivos das 11 previstas, as 5 aulas que ndo foram observadas deveram-se a
participacdo do professor cooperante no projeto Erasmus+ que o obrigou a ausentar-
se do pais, bem como na rececdo de grupos de professores e alunos estrangeiros.
Assim, elaborei grelhas de observacdo tanto para a observacdo do Professor
Cooperante (vide Anexo B) como para a observacgdo dos alunos da turma (vide Anexo
C).

No dia 13 de outubro assisti a primeira aula do professor cooperante, na qual
ele fez aminha apresentacéo e explicou 0 motivo da minha presenca, apos isso, indicou
a tarefa que os alunos deveriam realizar no decurso da aula, que foi a participagdo num
concurso de programagdo numa plataforma online. O professor teve o cuidado de
deixar trabalho atribuido dado que iria estar ausente nos 15 dias seguintes devido ao
projeto Erasmus+.

No dia 3 de novembro, segunda aula observada, o professor cooperante esteve
a verificar o trabalho realizado pelos alunos durante a sua auséncia, dando um feedback
formativo sobre o desempenho dos alunos na atividade proposta.

No dia 17 de novembro, terceira aula observada, o professor cooperante dividiu
a turma em grupos e lecionou uma aula pratica de montagem de robots e os seus

respetivos sensores/atuadores, 0s grupos participaram procedendo a assemblagem dos
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robots do grupo. Durante esta aula foi possivel perceber que o docente além de aferir
se 0 material estaria todo em boas condi¢des de funcionamento, também aproveitou
para introduzir alguns conceitos basicos de eletronica e mecanica presentes nos robots
utilizados.

No dia 15 de dezembro, apds 3 semanas sem aulas (1 aula devido a rece¢éo de
um grupo de professores e alunos estrangeiros e 2 aulas devido aos feriados nacionais),
o professor continuou a verificar e testar o material eletronico e a proceder a
substituicdo de componentes dos robots que ndo estavam nas melhores condigdes, e
fazer testes praticos de verificacdo de velocidade, poténcia, rotagdo, entre outros.

No dia 19 de janeiro (dia 12 ndo houve aula devido a uma rececdo a professores
do projeto Erasmus+), o professor procedeu a uma introducdo a linguagem de
programacdo por blocos através da plataforma mBlock, na qual esteve a explicar as
suas carateristicas (area de trabalho, os blocos de programacdo, a area de programacao
por codigo, a importancia do login, a componente do armazenamento e a partilha dos
projetos na nuvem (cloud), foram ainda realizados alguns programas simples para
demonstrar o funcionamento dos blocos de programacéo.

No dia 26 de janeiro o professor continuou a demonstracdo da plataforma
mBlock, a instalacdo de dispositivos (na biblioteca da plataforma) e os seus blocos de
programacdo, bem como as extensfes adicionais dos dispositivos que permitem
aumentar exponencialmente a capacidade de programacao dos robots com o uso de
sensores, inteligéncia artificial, internet das coisas, entre outros. Ainda conseguiu
demonstrar como se carrega o programa do mBlock para o robot mBot.

Assim, através dos documentos de trabalho desenvolvidos, fui tirando notas de
campo e efetuando registos escritos que foram importantes para percecionar e
compreender as técnicas, estratégias e metodologias de ensino utilizadas pelo
professor cooperante e também para entender as dindmicas em sala de aula, tanto no
trabalho individual como no trabalho em grupo dos alunos.

Quanto a observacdo do professor cooperante, verifiquei que este possui uma
enorme experiéncia no que diz respeito a utilizagdo da robotica educativa nas suas
atividades letivas, tanto a nivel nacional como internacional, ele expressou-se bem e
forneceu instrugbes de forma clara e concisa, conseguiu utilizar efetivamente os
conhecimentos prévio dos alunos e diversificou as atividades em sala de aula. Reparei
ainda que ele revelou um entusiasmo puro, sincero e contagiante nas atividades letivas

e adequou as estratégias de ensino aos conteudos a lecionar, conseguiu captar a atencéo
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dos alunos e estimulou e encorajou a participagdo destes, resumindo o professor
cooperante demonstrou excelentes conhecimentos dos contetdos e proporcionou
momentos de aprendizagem efetivos e estimulantes em sala de aula.

Na observacéo dos alunos devido a todas as condicionantes existentes (as aulas
que ndo se realizaram e os casos de isolamento devido a Covid19), foi s6 possivel de
observar um determinado grupo de raparigas e rapazes (3 elementos de cada género),
mas como resultado dessa observacdo foi possivel aferir que existiu uma grande
recetividade pelos alunos da disciplina e principalmente dos contetdos que foram
lecionados, observei ainda que os alunos envolveram-se com entusiasmo e apropriam-
se das aprendizagens. O discurso dos alunos foi francamente positivo relativamente as
aprendizagens realizadas e 0 ambiente em sala de aula foi claramente de participacao,
interesse e motivacao.

Observei e discuti com o professor cooperante as carateristicas da maioria dos
alunos da turma, tendo denotado ainda algumas dificuldades presentes nos alunos,
sendo que as mais relevantes prenderam-se com as dificuldades na utilizacdo da
programacdo, principalmente pelos alunos gue estiveram em contacto com a disciplina
pela primeira vez.

Desta forma estou certo que a observacdo realizada foi importante para a
planificacdo adequada e para a preparacdo das estratégias de ensino, procurei assim
adaptar as atividades de acordo com as carateristicas dos alunos, privilegiando uma

metodologia de cariz prético.

5.2. Cenério de Aprendizagem

Um cenario de aprendizagem é uma ferramenta que tem um papel estratégico
na Formacao Inicial de Professores (FIP).

Este conceito tem sido utilizado em diferentes areas de atividade como
estratégia para projetar o futuro, antecipando problemas e prevendo solucGes para
esses mesmos problemas (Matos et al., 2019).

“A utilizacdo de cenarios em situacdes de educacdo e formacdo apela ao

desenvolvimento da capacidade de imaginar de forma fundamentada e

sustentada situag¢fes educativas com objetivos claros e especifico.

Identifica-se por isso uma relacdo natural entre essa capacidade e competéncias

relacionadas com o pensamento critico e criativo, a resolucdo de problemas, a
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comunicagdo e a colaboracdo, competéncias estas que tém vindo a ser
recorrentemente referidas em varios referenciais internacionais” (Matos et al.,
2019, pp. 227-228).

Figura 5.1 - Principios orientadores para o desenho de cendrios de aprendizagem (fonte: Matos, 2014)

basear-se no
contexto e necessidades
dos seus utilizadores

Os cenarios

de aprendizagem
devem/podem:

ser construidos
com base na ideia de
design participativo

Matos et al., (2019), refere ainda que a concecdo de um cenério de
aprendizagem é algo que o professor faz regularmente, sempre que planeia atividades
de ensino, e procurar antecipar ou desenhar experiéncias e problemas que pretende
fazer acontecer na sala de aula com os seus alunos (pp. 228).

Assim, desenvolvi um cenério de aprendizagem (vide Anexo D), no qual
prentendi na sua génese que os alunos através da Introdugdo a Robdtica trabalhassem
a aprendizagem das linguagens de programacao e, através da resolucdo de problemas
articulassem os conhecimentos adquiridos nas diferentes disciplinas desenvolvendo
assim, a capacidade de pensar os problemas que enfrentamos com o crescente
crescimento urbanistico e populacional nas cidades, por ultimo, que pensassem como
poderiam contribuir para as solugdes que precunizam as “Smart Cities”.

Os problemas foram apresentados e resolvidos em cada aula, pelos respetivos
grupos, apresentando as suas solucdes e submetendo-as na plataforma da turma para
posterior analise.

Os alunos foram organizados em grupos de 4 elementos, sendo 2 grupos de
raparigas e 4 grupos de rapazes, que assim contribuiram para a investigacéo realizada

nesta intervencéao.

32



5.3. Objetivos de Aprendizagem

Os objetivos de aprendizagem que procurei desenvolver com os alunos na

intervencao foram os seguintes:

Relacionar a programacao e a robdtica na resolucdo de problemas;
Reconhecer os principios e conceitos fundamentais da programacéo;
Reconhecer as vantagens do pensamento computacional;

Reconhecer a vantagem da reutilizacdo do codigo;

Reconhecer a vantagem da programacéo de robots para a aprendizagem
das linguagens de programacao;

Identificar um problema e decompd-lo em subprogramas;

Identificar componentes estruturais de programacéo;

Identificar os diferentes tipos de dados;

Identificar os diferentes operadores e funcdes;

Demonstrar a aprendizagem da programacao;

Experimentar o funcionamento das estruturas de selecdo e controlo;
Integrar as varaveis e sequéncias para a sua utilizacdo;

Resolver erros existentes na programacéo e na sequéncia da resolucao
do problema;

Elaborar sequéncias de instrugdes para utilizacdo das estruturas de
selecdo e controlo.

5.4. Metodologia de avaliacdo das aprendizagens

A avaliacdo deve ser uma acdo continua e sistematica integrada no processo de

ensino-aprendizagem e ndo desempenhar apenas uma funcdo classificadora dos

conhecimentos dos alunos num determinado momento (Dorotea, 2013).

Nesta intervencdo propus-me a fazer trés tipo de avaliagdo, uma avaliacdo

diagnostica antes do inicio da intervencdo, uma avaliacdo formativa durante a

intervencdo e uma avaliagcdo sumativa no final da intervencgéo

A avaliagdo formativa desempenha um papel fundamental no processo de

ensino e de aprendizagem; informa sobre o estado dos alunos, os problemas

que apresentam, como estdo a progredir. Um feedback relevante e imediato

promove a autonomia dos alunos e a autorregulacdo dos seus proprios
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processos de aprendizagem, e permite ao professor decidir sobre o processo de

ensino, promovendo a adaptacao de estratégias de acordo com as necessidades

dos alunos (Dorotea & Pedro, 2015).

Antes da intervencao (inicio de fevereiro) foi aplicada a avaliagcdo diagnostica,
aferindo assim os conhecimentos prévios dos alunos, esta contribuiu para a preparagédo
e operacionalizacdo do cenéario e elaboracdo dos materiais de acordo com a
necessidade especificas de alguns alunos.

A avaliacdo formativa foi efetuada continuamente, através da grelha de
verificacdo de observacdo direta (com o recurso a rubricas de avaliacdo formativa)
(vide Anexo W), regista-se o interesse, a participacdo nas tarefas, a qualidade de
trabalho realizado, a gestdo das tarefas e a capacidade de organizacéo.

Assim obtive uma informacdo que me permitiu orientar o processo de
desenvolvimento das aprendizagens, e fosse adequando-o as caracteristicas dos alunos,
permitiu também a adaptacdo das atividades letivas as dificuldades individuais de cada
um.

Esta avaliacdo deve ser simples e clara para que seja compreendida pelos
alunos, e lhes permita regular a sua aprendizagem, por forma a permitir que cada um
construa o seu percurso de aprendizagem.

Uma defini¢cdo da avaliacdo sumativa é dada pelo Decreto-Lei n.° 139/2012, de
5 de julho, que no seu artigo n.° 24 diz que: “A avaliagdo sumativa traduz o juizo global
sobre as aprendizagens feitas pelos alunos, tendo como objetivo a classificacdo e
certificacao”.

A avaliacdo sumativa (com o recurso a rubricas de avaliacdo) (vide Anexo X)
foi efetuada ap6s o trabalho individual e do grupo na resolugdo dos problemas
apresentados, avaliei a concecdo, a realizacdo e apresentacdo da solucdo para cada
problema, pretendi que esta avaliagdo refletisse a aprendizagem efetuada ao longo
desta intervencao e assim fosse traduzida posteriormente numa classificacao.

O processo avaliativo é um processo de grande importancia pelo impacto que
este causa na vida académica dos alunos, assim este deve ser encarado com
responsabilidade e proporcionar aos alunos atingir os seus objetivos de aquisi¢cdo dos
conhecimentos, e ndo ser s, um processo de mera classificagéo.

Quando a avaliacdo é entendida apenas como mera forma de reduzir toda a
informagdo a uma classificagédo, transforma-se num instrumento de premiagdo ou

punicdo dos alunos (aprovacgéo ou reprovacao) (Dorotea & Pedro, 2015).
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5.5. Metodologia de Aprendizagem Baseadas em Problemas

Esta metodologia de aprendizagem tem como principal pressuposto que 0s
alunos explorem os seus conhecimentos para tentar resolver um dado problema.

Quando identificarem o0s conhecimentos necessarios para aprenderem a
resolver o problema, os alunos investigam sobre o problema e procuram solucdes.
Caso sejam encontradas varias possibilidades de resolucdo do problema, estas devem
ser avaliadas por forma a que se escolha uma e finalmente proceder a solucdo do
problema. Por fim esta metodologia termina com a apresentacdo dos resultados

alcancados, aqui o0 aluno é responsavel pela sua propria aprendizagem.

Figura 5.2 - Esquema da Aprendizagem Baseada em Problemas (fonte: Piedade et al., 2017)

Aprendizagem baseada em Problemas

Definir o Explorar os Identificar que Investigar sobre  Avaliar p ' Soluci ) Api os
hecimentos  conhec ° e lucoes para problema resulados
prévios dos alunos  sao ari pr 4 luco o probk
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Pedro et al., (2017), afirmam que esta metodologia promove o trabalho em
equipa, a colaboracdo, o pensamento critico e criativo, a resolucdo de problemas, o
desenvolvimento de competéncias de comunicacdo, entre outras competéncias para o
século XXI.

Na aprendizagem baseada em problemas o resultado final pode ser apenas uma

ou Vvarias propostas de solucdo para o problema (Pedro et al., 2017).

5.6. Atividades

As atividades realizadas na minha intervencdo foram as seguintes:

e Avaliagdo diagndstica inicial;

e Apresentagdo da intervencdo aos alunos;

e Programacéo de robots sem sensores;

e Programacéo de robots com sensor de ultrassom e sensor seguidor de
linha (com e sem obstaculos);

e Programacéo de robots com o médulo LED RGB e o Buzzer;
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e Programacéo de robots com o sensor de luz e 0 médulo LED RGB;

e Programacéo de robots com sensor de movimento PIR (Passive Infrared
Sensor);

e Auvaliagdo Formativa,;

e Avaliacdo Sumativa.

5.7. Recursos

Os Recursos Educativos Digitais (RED) que foram colocados a disposicao dos
alunos, foram fundamentais para a execucao das estratégias pedagdgicas, e assim,
suportaram a préatica de ensino supervisionada.

Estes recursos podem ser facilmente atualizados, podem ser incluidos em redes
de colaboracdo e comunicacdo, proporcionando a aprendizagem individual ou em
grupo, estimulando a aprendizagem criativa

Estes foram também importantes no apoio aos alunos no trabalho sincrono e
assincrono, bem como, para a consolidacdo das suas aprendizagens em qualquer hora
e em qualquer lugar.

Revestiu-se de especial importancia a planificacdo e preparacdo destes de
forma que fossem atuais, Uteis, intuitivos, objetivos, e possuissem rigor cientifico.

Para tal mobilizei os seguintes recursos:

e Computadores com ligacdo a Internet;

e Smartboard Promethean Interactive WhiteBoard;
e Kit Robot Educativo Makeblock mBot v1,;

e Quadros brancos e canetas;

e Planos de aula;

e Apresentacdes eletronicas;

e Guides de trabalho;

e Problemas da aula;

e Ficha de avaliagéo (inicial/final);

e Grelhas de avaliacdo (formativa/sumativa);

e Software de apoio (Google Classroom, Google Docs, mBlock 5).
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5.8. Operacionalizacdo das atividades letivas

Para a operacionalizacdo das atividades letivas foram criados os respetivos
planos de aula (vide Anexos E a I) com a finalidade de definir os seguintes elementos:
0s objetivos especificos, os contetidos, as atividades, as metodologias/estratégias, 0s
recursos técnicos/pedagdgicos e os critérios e instrumentos de avaliagdo a adotar em
cada aula.

Entendo que o meu papel, como Professor Estagiario (PE), foi o de
proporcionar aos alunos autonomia na construgdo do conhecimento, no
desenvolvimento do raciocinio l6gico, na capacidade da andlise critica, tanto no
trabalho individual como colaborativo. A minha funcéao foi procurar ser um orientador
no pensamento e na pesquisa em busca do conhecimento para a resolucdo dos
problemas propostos nas atividades letivas e, permitir ao aluno ser o protagonista da
sua aprendizagem envolvido na situagdo-problema.

Assim, para a concretizacao das atividades letivas, concebi uma disciplina na
Plataforma Google Classroom (PGC) adotada pela escola (vide Anexo J) na qual
estruturei toda a intervencdo. Esta continha uma sec¢do para apoio onde constavam 0s
documentos orientadores (estrutura modular da disciplina, critérios de avaliacdo e
calendarizacdo da pratica de ensino supervisionada), as seccdes para as aulas
lecionadas (5 sessdes de 100 minutos), uma secdo com 0s documentos de avaliacéo
(rubricas de avaliacdo formativa e grelhas de avaliagdo sumativas) e, na Gltima secgéo,
0S recursos para apoio aos alunos, em especifico, apresentacdes eletronicas (vide
Anexo V), manuais, guides (vide Anexo Z a V) e videos de apoio.

Figura 5.3 - Posto de trabalho dos grupos
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Em cada problema proposto, os alunos apoiavam-se nas aprendizagens
anteriores e em grupo procuravam superar as dificuldades encontradas, e melhorar
sempre o cddigo com a finalidade de levar o robot executar a tarefa sem erros. Quando
surgiam erros ou dificuldades que ndo conseguiam superar ai solicitavam a ajuda do
Professor Estagiéario.

Os problemas idealizados tiveram em conta os problemas do dia-a-dia, estes
foram pensados com o intuito a proporcionar e promover o trabalho colaborativo entre
alunos, sendo que na fase da concecdo dos mesmos procurei auscultar o Professor
Cooperante para obter a sua opinido técnica e cientifica e grau de adequacéo aos alunos
em causa.

Ao longo desta intervencdo procurei aplicar a metodologia de Aprendizagem
Baseada em Problemas (APB), aumentando gradualmente a dificuldade ao longo da
intervencdo, procurei sempre colocar exemplos de codigo que demonstrassem o que
era pretendido e programei os robots para demonstrar a solugdo e assim, os alunos
perceberem claramente o que era esperado que fizessem.

Tive sempre o cuidado de questionar e desafiar os alunos para compreenderem
e melhorarem a programacdo do robot, procurando eliminar as redundancias e
simplificar o codigo com o recurso a blocos que otimizassem a programacao.

Além da disponibilizacdo dos materiais na plataforma da disciplina, esta
ferramenta serviu para a comunicacdo com a turma e para individualmente dar
feedback aos trabalhos apresentados, prestar apoio quando os alunos assim o0
solicitavam e ainda para os alunos submeteram os ficheiros de codigo para avaliagéo.

Foram constituidos 6 grupos de trabalho com 4 alunos (sendo que 1 grupo tinha
5 alunos). Cada grupo tinha acesso a um 1 kit mBot e um computador portatil, tendo
assim que trabalhar colaborativamente na resolugdo dos problemas propostos.

Na planificacdo inicial da Pratica de Ensino Supervisionada, as atividades
letivas estavam previstas terem a duracdo de 50 minutos e decorrer no periodo de 23
de fevereiro a 27 de abril (conforme o horério da disciplina). No entanto, foi possivel
através de uma permuta com a professora que lecionava a aula anterior passar a
usufruir de aulas de 100 minutos, tendo a intervencgéo ficado prevista decorrer assim
entre 23 de fevereiro e 23 de marco. Contudo, devido as deslocagbes do professor
cooperante no decurso do projeto Erasmus+ em que participou e a recegdo dos
professores estrangeiros integrantes do mesmo projeto, a necessidade da professora

permutadora de realizar momentos de avaliacdo, e ainda, ao periodo da interrupgéo
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letiva do 2.° periodo, a intervencgdo acabou se prolongar no tempo, decorrendo entre
23 de fevereiro e 4 de maio.

5.8.1. 12e22aula-23.02.2022

Na primeira e segunda aula procedi ao registo de presencas apds o qual realizei
a apresentacdo da intervencdo e do cenario de aprendizagem, em concreto 0s objetivos
a atingir por parte dos alunos, os critérios de avaliacdo da intervencdo e a constituicao

dos grupos de trabalho.

Figura 5.4 - Grupos de trabalho a programar Robots

De seguida através de uma apresentacgéo eletronica (vide Anexo K) iniciei com
uma revisdo de conceitos genéricos sobre algoritmia, robdtica e da programacéo por
blocos. Quanto a introducdo dos novos conceitos, foi apresentado um problema que os
alunos resolveram (sem a utilizacdo de sensores), tiveram de percecionar qual seria a
acdo do robot, fazer a simulacdo do problema, pensar na melhor solucgdo, testar o
comportamento do robot e se necessario retificar e melhorar a programacéo deste.

Por Gltimo, através da plataforma da disciplina, foram submetidas as solucdes
do problema realizadas pelos diferentes grupos para posterior avaliacao.

A aula terminou com uma breve sintese dos contetdos lecionados.
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5.8.2. 32e4.2aula-02.03.2022

Na terceira e quarta aula, iniciei as atividades procedendo ao registo de
presencas. Foi necessario voltar a rever a apresentacéo eletronica da aula anterior sobre
o0 “conceito de algoritmo”, dado que existiram alunos que ap0s serem questionados,
demonstraram ddvidas quanto a esses contetidos. De seguida, procedi & introducao dos
novos contetdos, utilizando uma apresentacdo eletrénica (vide Anexo L) sobre o
funcionamento do sensor ultrassonico e o sensor seguidor de linha, bem como o0s
procedimentos para a sua colocacao e configuracdo (ligacGes as respetivas portas na
placa Arduino) no robot mBot.

Foi apresentado um “cenario da cidade” com a simulag&o de veiculos avariados
na via publica, para qual os robots utilizando o sensor ultrassénico, deviam parar
guando detetassem os obstaculos, quando finalizassem essa tarefa deveriam programar

e testar o sensor seguidor de linha no percurso previamente assinalado.

Figura 5.5 - Grupo de raparigas a programar o Robot

Assim, os alunos idealizaram a ac¢éo do robot, com a utilizacdo dos sensores de
ultrassom e de seguidor de linha, retificaram e melhoraram a programacéo deste.

Por altimo submeteram as solugdes a que chegaram na plataforma da disciplina
para posterior avaliacéo.

A aula terminou com uma breve sintese dos contetidos lecionados.
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5.8.3. 52e6.2aula-16.03.2022

Na quinta e sexta aula, procedi ao registo de presencas, e efetuei uma revisao
da aula anterior (verifiquei nos problemas submetidos na plataforma que continham
erros na programacao), principalmente o codigo relativo ao sensor seguidor de linha,
ou seja, 0 comportamento do sensor durante a recec¢do do sinal dos infravermelhos e
quando tem de corrigir a trajetdria para ficar dentro da linha.

Inicialmente estava previsto serem apresentados nesta aula o sensor de som e
0 médulo RGB, mas infelizmente ndo foi possivel obter o sensor de som (hem por
aquisicdo, nem por empréstimo), assim foi necessario repensar a planificacéo inicial e
consultando o Professor Cooperante resolvi alterar os contelidos a lecionar nestas
aulas. Utilizei uma apresentacao eletronica (vide Anexo M) com a introducdo dos
novos conceitos e também a associacao das funcionalidades tecnoldgicas (sensores e
atuadores) do robot mBot.

Nestas aulas os alunos idealizaram a ag&o do robot, com a utilizagdo dos LED’s
e 0 Buzzer incorporados na placa Arduino do robot. Para tal verificaram como é
constituida a palete de cores RGB (Red, Green, Blue) e os respetivos blocos de
programagdo, tal como, o funcionamento do Buzzer para reproduzir sons e oS
respetivos blocos de programacédo de ambos, como exemplo, foi efetuada a simulagéo
de uma viatura de emergéncia, que numa determinada situag&o tinha de ligar os LED’s

de aviso e a respetiva sirene (sinalizacdo de emergéncia luminosa e sonora).

Figura 5.6 - Aluno a testar Robot no cenario

\\ \\\éﬁ \ m

V‘r\@\

uD¢ (x" \‘: ;

41



Assim os alunos programaram, identificaram e retificaram os erros melhorando
a programacdo do robot, e no final submeteram as solugGes na plataforma da
disciplina.

A aula terminou com uma breve sintese dos contetidos lecionados.

5.8.4. 7.2e8.2aula-30.03.2022

Na sétima e oitava aula efetuei inicialmente o registo de presencas e a revisao
dos conteudos lecionados na aula anterior, em concreto a palete de cores RGB para
obter cores compostas com 0os LED’s do robot, que tinha suscitado algumas ddvidas
nos alunos.

Na planificacdo inicial estava previsto ser apresentado o sensor de cor e 0
sensor de luz, mas infelizmente ndo foi possivel de obter o sensor de cor, (nem por
aquisicdo, nem por empréstimo), assim mais uma vez foi necessario repensar a
planificag&o inicial e com conhecimento do Professor Cooperante alterei os contetdos
a lecionar nestas aulas.

Apbs a visualizacdo da apresentacao eletronica (vide Anexo N), introduzi os
novos conceitos e a respetiva associagdo das funcionalidades tecnoldgicas (sensores e
atuadores) do robot mBot.

Figura 5.7 - Utilizacdo de diferentes Robots no cenario

Os alunos idealizaram a acéo do robot, com a utilizacdo do sensor de luz e com

o0 modulo LED RGB, retificando e melhorando a programac&o deste.
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Por altimo submeteram as solug¢fes do problema na plataforma da disciplina.
Para utilizacdo do sensor de luz foi necessario proceder a instalagdo de uma extensdo
(Maker’s Plataform) que contém os blocos de codigo para a programagao deste sensor.

A aula terminou com uma breve sintese dos contetidos lecionados.

5.8.5. 9.2e10.°aula - 04.05.2022

Na nona aula, apés o registo de presencas, foi efetuada a habitual revisdo dos
contetdos lecionados na aula anterior.

Foi realizada a introducdo dos novos conceitos relativos aos sensores a
trabalhar na aula e também a associacao das funcionalidades tecnoldgicas (sensores e
atuadores) do robot mBot a resolucéo de problemas especificos, foi ainda utilizada uma

apresentacdo eletronica (vide Anexo O).

Figura 5.8 - Simulag&o de obstaculos no cenario

Para tal, os alunos tiveram de idealizar a acdo do robot, com a utilizacdo do
sensor movimento PIR (Passive Infrared Sensor), retificar e melhorar a programacao
deste, por Gltimo submeter a solucdo na plataforma da disciplina.

Para utilizacdo do sensor de luz foi necessario proceder a instalacdo da extensdo
Maker’s Plataform, (referida anteriormente) que contém os blocos de codigo para a
programacéo deste sensor.

A aula terminou com uma breve sintese dos contetdos lecionados.

43



Na décima aula, foram apresentadas, discutidas e avaliadas as soluces finais
dos problemas propostas por cada grupo. Assim os alunos tiveram a oportunidade de
ver as solucdes apresentadas pelos diferentes grupos e verificar a programacéo
efetuada por estes.

Foi ainda feita uma breve analise pelo Professor Estagiario do trabalho
realizado durante estas 5 aulas da intervencdo no ambito da Prética de Ensino
Supervisionada, realcando o empenho, e dedicacdo demonstrada pelos alunos nestes
momentos de aprendizagem.

Finda a apresentacgdo das tarefas os alunos efetuaram a sua autoavaliacéo, foi-
Ihes ainda pedido que procedessem ao preenchimento do inquérito avaliativo das

atividades letivas que seria disponibilizado na plataforma da disciplina.
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6. Dimenséao Investigativa

Neste capitulo descrevo todo o processo de investigacao realizado no decurso
da Prética de Ensino Supervisionada, desde a metodologia de investigacdo, aos
instrumentos e procedimentos utilizados para recolha e anélise de dados.

Para tal, foram previamente elaboradas as respetivas autoriza¢6es, em formato
de consentimento informado, para a realizacdo da investigacdo, uma destinada ao
Diretor do Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide (vide Anexo P) e a outra
destinada aos Encarregados de Educacdo dos alunos (vide Anexo Q). Nestas 0s
indicados deveriam manifestar o seu consentimento para realizagao/participacdo no
estudo, sendo igualmente informados acerca do tipo de estudo a realizar, 0s seus
propdsitos, os procedimentos, ao mesmo tempo que lhes era garantido o anonimato e
a confidencialidade dos dados pessoais.

Almeida & Freire, (2008), indicam que uma investigacao é dirigida a testagem
de hipdteses e que se pretende, ao definir um plano de investigacéo, criar as condigdes
para que os dados obtidos sejam significativos para o problema em questdo. Tal
significancia passa indubitavelmente pela qualidade das amostras tomadas, ou seja,
junto de quem foi realizada a investigag&o.

A perspetiva quantitativa desenvolve a chamada metodologia hipotético-
dedutiva, segundo a qual, a explicacdo causal se gere através de uma légica dedutiva,
ou seja, a pesquisa estd referenciada a uma teoria que fundamenta e justifica as
tentativas de explicacdo para as hipdteses de investigacao.

Este estudo é de pequena dimensdo devido ao nimero de intervenientes na
pratica de ensino supervisionada n < 30 e a amostra ndo foi constituida através de um
processo de aleatorizacéo.

Na investigagdo cientifica, por norma, recorre-se a amostras extraidas de
populacbes as quais se querem depois generalizar os resultados. As amostras a tomar
devem, entdo, possuir certas carateristicas como forma de se constituirem em boas
representacdes das populacdes de onde forma retiradas (Almeida & Freire, 2008).

Assume-se como varidvel dependente a “aprendizagem da programacao” e
como a variavel independente o “género”. A primeira foi operacionalizada através da
aplicacdo de um Ficha de avaliagcdo diagnostica inicial (pré-teste) e uma Ficha de
avaliacdo final (pos-teste); a segunda através da divisdo dos alunos em dois grupos:

rapazes e raparigas.
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Quanto a anélise foi efetuado um tratamento estatistico assente na comparagdo
dos resultados das raparigas versus rapazes refletidos na avaliagdo sumativa dos
problemas resolvidos em sala de aula.

Apresenta-se assim de seguida as hipoteses da presente investigacéo, sendo que
se apresenta a hipdtese zero e hipdtese alternativa.

Hipdtese de estudo 1:

e HO: N&o existe diferencas significativas na pontuacdo apresentada
pelos alunos na ficha aplicada no pré-teste e a apresentada no pos-teste;

e HAIt.: Existem diferencas significativas entre as pontuacGes que o
grupo de alunos obteve na ficha aplicada no pré-teste e a apresentada
no pos-teste.

Hipdtese de estudo 2:

e HO: Nd&o existe diferencas significativas na pontuacdo apresentada
pelos grupos de rapazes e 0 grupo de raparigas nas pontuacdes obtidas
nas fichas aplicadas;

e HAILt.: Existem diferencas significativas entre a pontuacdo apresentada
pelos grupos de rapazes e 0 grupo de raparigas nas pontuacdes obtidas

nas fichas aplicadas.

6.1. Instrumentos e procedimentos de Recolha de Dados

A recolha de dado foi efetuada através de fichas de avaliacdo desenvolvidas
em paridade e aplicadas em dois momentos, uma Ficha de avaliacdo inicial (pré-teste)
e uma Ficha de avaliacdo final (pos-teste). Ambos os testes foram aplicados em sala
de aula, no inicio e no fim da intervencéo, recorrendo a plataforma de avaliacdo SIMA
(Sistema Interativo de Monitorizacdo das Aprendizagens) disponibilizada pelo
CCEMS (Centro de Competéncias Entre Mar e Serra) que permitiu aos alunos
preencher online num qualquer dispositivo eletrénico (smartphone, tablet ou
computador).

Tanto a Ficha de avaliagdo inicial (vide Anexo T) como a Ficha de avaliacdo
final (vide Anexo U) eram compostas por 20 questfes (num total de 100 pontos)
divididas por dominios, sendo: 5 questdes para 0 dominio da algoritmia, que valiam
25% da cotacdo total (25 pontos); 5 questfes para o dominio da robdtica que valiam

25% da cotacao total (25 pontos) e 10 questdes para o dominio da programacao que
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valiam 50% da cotacdo total (50 pontos). Na ficha de avaliacdo inicial as questdes
eram mais genéricas e menos complexas, para perceber os conhecimentos que cada
aluno possuia sobre cada dominio. Na ficha de avaliacéo final as questfes elaboradas
incidiram mais sobre os contetidos lecionados durante a intervencao para assim aferir
a aquisicéo de conhecimentos dos alunos.

Estes dados recolhidos de forma organizada com resumos estatisticos
permitiram ter uma visdo geral do que foi melhor conseguido e do que néo foi tdo bem
conseguido, assim com base nessas evidéncias procuro responder & questdo de

investigacdo colocada.
6.2. Resultados

Relativamente aos resultados devo salientar que idealmente para fazer analise
de dados de natureza paramétrica, devemos de considerar idealmente trés requisitos:

1. Um ndmero consideravel de participantes (n>

30 nos diferentes grupos);

2. Homogeneidade de variancias;

3. Normalidade da distribuic&o.

O primeiro requisito ndo se cumpre dado que temos umn total = 25, €
também ndo se verificou o terceiro requisito da normalidade da distribuicdo, o que é
compreensivel dado que quanto menor é o nimero de observacdes, menor € a
proximidade entre a sua distribuicdo e a curva de Gauss. Deste modo, optei pela
realizacdo de testes ndo paramétricos (vide Anexos R e S) para realizar analise
comparativa de médias entre o grupo de rapazes e o0 grupo das raparigas, considerando

os dois momentos de analise.

6.2.1. Analise comparativa pré-teste e pos-teste

Sabendo que os teste a realizar sdo testes ndo paramétricos, procedi a analise

comparativa, comparando o desempenho no inicio e do fim do estudo.
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Tabela 6.1 - Resultado da Estatistica Descritiva do Teste de Wilcoxon

Estatistica Descritiva

N Média Erro Desvio
Pontos Dré-teste 25 64,800 12,0312
Pontos 25 69,600 10,5987
Algoritmia  Lisisd 25 12,60 6,474
Algoritmia 25 16,80 4,975
Robdtica e 25 16,00 6,455
Rohatica 25 16,60 4726
Programacaonea 25 36,20 5,260
Programagao e 25 36,00 6,455
N valido (de lista) 25

Verifica-se que existe melhoria nos resultados dos alunos em todas as
dimensoes estudadas do momento inicial do pré-teste para o pos-teste com excegao do
dominio da programacdo, na medida em que no pos-teste os resultados sdo sempre
superiores.

Para identificar a significancia estatistica dessas diferencas realizei entdo o
teste Wilcoxon.

Tabela 6.2 - Resultado do resumo de Teste de Hipdtese (pontos)

Resumo de Teste de Hipotese

Hipdtese nula Testa Sig. Decisdo
1 A mediana de diferengas entre Amostras Relacionadas de 001 Rejeitar a hipdtese nula.
Pontos & Pontos é igual a 0. Teste dos Postos Sinalizados de
Wilcoxon

S0 exibidas significancias assintdticas. O nivel de significancia é ,050.

Pela andlise da tabela 6.2, verifica-se que o resultado (decisdo) ¢ a de “Rejeitar
a hipotese nula”, ou seja, hé diferencgas entre os grupos, os alunos apresentaram melhor
desempenho no fim do que apresentaram no inicio, quanto aos resultados dos pontos
do teste (vide Tabela 6.1).

Tabela 6.3 — Resultado do resumo de Teste de Hipotese (algoritmia)

Resumo de Teste de Hipotese

Hipdtese nula Teste Sig. Decisdo
1 A mediana de diferengas entre Amostras Relacionadas de <001 Rejeitar a hipdtese nula.
Algoritmia e Algoritmia é igual a Teste dos Postos Sinalizados de
0. Wilcoxan

S0 exibidas significancias assintéticas. O nivel de significancia & ,060.
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Pela andlise da tabela 6.3, verifica-se que relativamente a algoritmia, o
resultado (decisdo) ¢ a de “Rejeitar a hipotese nula”, ou seja, ha diferengas entre os
grupos, eles apresentaram melhor desempenho no fim do que apresentaram no inicio,

quanto aos resultados da algoritmia do teste (vide Tabela 6.1).

Tabela 6.4 - Resultado do resumo de Teste de Hip6tese (robdtica)

Resumo de Teste de Hipotese

Hipdtese nula Teste Sig. Decisdo
1 A mediana de diferengas entre Amostras Relacionadas de 509  Reter a hipdtese nula.
Robdtica & Robdtica & igual a 0. Teste dos Postos Sinalizados de
Wilcoxon

S0 exibidas significancias assintdticas. O nivel de significancia é 050,

Pela analise da tabela 6.4, verifica-se que o resultado (decisdo) ¢ a de “Reter a
hipdtese nula”, ou seja, as diferencas entre os grupos, ndo foram significativas, quanto
aos resultados obtidos para a se¢do do teste relativa a robotica no teste de diagnostico
comparativamente ao teste final (vide Tabela 6.1).

Tabela 6.5 - Resultado do resumo de Teste de Hipotese (programacao)

Resumo de Teste de Hipotese

Hipdtese nula Teste Sig. Decisdo
1 Amediana de diferencas entre Amostras Relacionadas de 941 Reter a hipdtese nula.
Programagdo e Programagio & Teste dos Postos Sinalizados de
igual a 0. Wilcoxon

Sdo exibidas significancias assintéticas. O nivel de significancia é ,050.

De igual modo natabela 6.5, verifica-se que o resultado (decisdo) é a de “Reter
a hipotese nula”, ou seja, as diferengas entre 0s grupos ndo mostraram ser significativas
quanto aos resultados da programacao obtidos no teste inicial vs. final (vide Tabela
6.1).

Desta forma, verifica-se que sO se detetaram diferencas estatisticamente
significativas entre o inicio do estudo e o fim do estudo, naquilo que foram os
resultados globais, mas igualmente e de forma especifica no que diz respeito a roboética
e a programacdo as diferencas ndo foram estatisticamente significativas, nem na

primeira onde elas melhoraram, nem na segunda onde ate se registou algum retrocesso.
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6.2.2. Andlise comparativa por género

Nesta anélise em especifico como se constituiram grupos independentes (quem
estd no grupo dos rapazes ndo esta no grupo das raparigas), realizei os testes nao-
paramétricos de comparacdo de média para amostras independentes.

Para o caso foi efetuada primeiramente uma analise da estatistica descritiva da
comparacao entre os resultados obtidos (médias) pelos rapazes e pelas raparigas no

teste final.

Tabela 6.6 - Resultado da Estatistica Descritiva das médias (Teste-T amostras independentes)

Estatisticas de grupo

Sexo 1 masculing 2 Erro padrao

femining N Media Erro Desvio da média
Pontos masculino 10 63182 10,3133 3,1096
pré-teste feminino B 63125 11,3192 4,0020
Pontos masculino 10 67,273 84746 2,5552
feminino 8 70625 12,3744 4,3750
Algoritmia masculino 10 13,64 6,360 1,918
RETEN feminino B 10,00 7,071 2,500
Algoritmia masculino 10 16,81 53594 1,626
femining 8 18,75 4,432 1,567
Robhdtica masculino 10 15,00 5477 1,651
feminino 8 16,25 7,906 2,795
Rohdtica masculing 10 15,00 5477 1,651
feminino 8 17,50 4629 1,637
P:oglama;éo masculing 10 34,55 5222 1,575
pré-teste feminino 8 36,88 3,720 1,315
Programagao  masculino 10 36,36 4523 1,364
feminino 8 3375 8345 2,950

Como o nimero de rapazes na turma é substancialmente superior ao nimero
de raparigas foi efetuada uma selecéo aleatoria de rapazes para se constituir um grupo
numericamente equivalente ao das raparigas e assim se efetuar a comparagéo entre
grupos, seguindo a regra maior grupo = menor grupo * 1.4, de acordo com
Pestana & Gageiro (2003).
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Tabela 6.7 - Resultado do Teste Ndo Paramétrico (Mann-Whitney)

Resumo de Teste de Hipotese

Hipdtese nula Teste Sig. Decisdo

A distribuigdo de Pontos € igual Amostras Independentes de 9687  Reter a hiptese nula.
nas categorias de Sexo 1 Teste U de Mann-Whitney
masculino 2 feminino.

A distribuigdo de Pontos & igual Amostras Independentes de 492%  Reter a hipétese nula.
nas categorias de Sexo 1 Teste U de Mann-Whitney
masculino 2 feminino.

A distribuicdo de Algoritmia é Amostras Independentes de ,272*  Retera hipétese nula.
igual nas categorias de Sexo 1 Teste U de Mann-Whitney
masculino 2 feminino

A distribuigdo de Algoritmia & Amostras Independentes de 3517 Reter a hipétese nula.
YAl igual nas categorias de Sexo 1 Teste U de Mann-Whitney
masculino 2 feminino.

Adistribuicdo de Robdtica é Amostras Independentes de 545*  Reter a hipdtese nula.
igual nas categorias de Sexo 1 Teste U de Mann-Whitney

masculine 2 feminina

A distribuigdo de Robdtica & Amostras Independentes de ,310°  Reter a hipétese nula.
igual nas categorias de Sexo 1 Teste U de Mann-Whitney

masculino 2 feminino

A distribuicdo de Programacdo ¢  Amostras Independentes de 492%  Reter a hipdtese nula.
igual nas categorias de Sexo 1 Teste U de Mann-Whitney

masculino 2 feminino.

Adistribuicdo de Programagdo & Amostras Independentes de 600 Reter a hipdtese nula.
YRSl igual nas categorias de Sexo 1 Teste U de Mann-Whitney
masculino 2 feminino
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Séo exibidas significancias assintdticas. O nivel de significancia & 050
a. A exata significincia € exibida para este teste,

Verificou-se, que para a totalidade das dimensdes em estudo, tanto para a
totalidade do teste como para as secdes (algoritmia, robotica e programacéo) o
resultado € de “Reter a hipdtese nula”, ou seja, ndo existem diferencas estatisticamente
significativas entre 0s dois grupos (rapazes e raparigas).

Verifica-se que ambos os grupos do sexo masculino e feminino tém resultados
idénticos, posso verificar que em algumas variaveis eles revelam melhor desempenho,
noutros elas sdo melhores. Assim esta diferenca, trazida recorrentemente como

existente na literatura, ndo se verificou no presente estudo.

6.3. Componente Investigativa

A dimensdo de investigacdo foi realizada durante a intervencdo e visou a
compreensdo da problematica relativa ao impacto das dificuldades dos alunos na
aprendizagem da programacao.

Esta quest&o torna-se cada vez mais pertinente numa sociedade que promove a
igualdade de género mas onde, no entanto, se verifica ainda que numa area
fundamental como as STEM (Science, Technology, Engineering e Mathematics) o
namero de homens com bacharelato e licenciaturas na area continua a superar
largamente o nimero de mulheres, situacdo esta que depois se reflete nos postos de
trabalho (Hill et al., 2010).
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Tendo em conta o tamanho do estudo, que devido aos seus intervenientes (25
alunos) é considerado um estudo de pequena dimensdo, com uma amostra nao
aleatdria, faz com que os dados recolhidos devam ser interpretados com cautela, no
entanto, apesar de todas estas condicionantes ainda é possivel de responder as questdes
de investigacao colocadas. Assim, e mediante os resultados do estudo, verifica-se que:

- Quanto a hipotese de estudo 1, rejeita-se HO e aceita-se HAIt, existem
diferencas significativas entre as pontuacdes que o grupo de alunos
obteve na ficha aplicada no pré-teste e a apresentada no pds-teste,
verifica-se melhoria dos resultados obtidos;

- Quanto a hipdtese de estudo 2, rejeita-se HAIt e aceita-se HO, nédo
existindo, pois, diferencas significativas na pontuacdo apresentada
pelos grupos de rapazes e o grupo de raparigas nas fichas aplicadas.

Com base na andlise efetuada, e recuperando-se a questdo de investigacao feita
conclui-se ndo existirem diferencas significativas na aprendizagem da programacao de

robots entre os dois grupos do estudo, rapazes e raparigas.

6.4. Avaliacdo das Aula Lecionadas

No final da intervencdo, no Gltimo dia foi efetuado um questionario (vide
Anexo Y) que visou percecionar a compreensdo das seguintes dimensdes: 1. Dimensao
da Prética Letiva dos Alunos; 2. Dimensdo do Processo de Ensino e Aprendizagem; 3.
Dimenséo da Autoavaliagdo dos Alunos.
Assim no ponto 1. Dimenséo da Préatica Letiva dos Alunos, foram colocadas as
seguintes perguntas:
e Participaste ativamente na resolucéo dos problemas propostos?
e Colaboraste com os teus colegas na resolugédo dos problemas?
¢ Respeitaste os direitos, as opinides e capacidades dos teus colegas no
decurso do trabalho colaborativo em sala de aula?
e Procuraste definir corretamente a estrutura dos programas elaborados?
e Escolheste criteriosamente as estruturas de controlo (selecdo e/ou
repeticdo) necessarias para resolver os problemas?
e Verificaste e corrigiste os erros de programacao?

e Reutilizaste o codigo sempre que foi necessario e apropriado?
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e Demonstraste a compreensdo dos programas e dos resultados

produzidos?

Figura 6.1 - Gréfico 1. Dimensdo da Pratica Letiva dos Alunos

1. Dimensao da Pratica Letiva dos Alunos
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resolugéo com colegas com os colegas codigo estruturas erros na codigo de resultados
programagéo

Os resultados apresentados no grafico (vide Figura 6.1) demonstram que as
respostas dos alunos demonstram uma avalia¢do genericamente positiva relativamente
a sua pratica letiva, sendo as respostas superiores a 4 valores.

No ponto 2. Dimensdo do Processo de Ensino e Aprendizagem, foram
colocadas as seguintes perguntas:

e O Professor foi assiduo e pontual?

e O Professor apresentou os objetivos de aprendizagem e os problemas
de uma forma clara e objetiva?

e O Professor revelou conhecimento sobre os conteudos abordados na
intervengéo?

e O Professor incentivou a participacdo dos alunos na resolucdo dos
problemas?

e O Professor apresentou exemplos de projetos com diferentes graus de
dificuldades?

e O Professor mostrou-se disponivel para o esclarecimento de dividas?

e O Professor disponibilizou os recursos suficientes na plataforma

"Google Classroom™ (apresentagdes eletronicas, guides, videos, ...)?
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e As atividades realizadas foram adequadas para a aprendizagem dos
contetidos?

e O tempo disponibilizado para cada problema foi suficiente?

e A ssalarelne as condicBes para o desenvolvimento da aprendizagem da

Robética Educativa?

Figura 6.2 - Grafico 2. Dimenséo do Processo de Ensino e Aprendizagem

2. Dimens&o do Processo de Ensino e Aprendizagem
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Os resultados apresentados no grafico (vide Figura 6.2) demonstram que as
respostas dos alunos foram genericamente positivas relativamente ao processo de
ensino e aprendizagem, sendo a média das respostas superior a 4,5 valores.

No ponto 3. Dimensdo da Autoavaliacdo dos Alunos, foram colocadas as
seguintes perguntas:

e Foste assiduo?

e Foste pontual?

e Compreendeste 0s conceitos cientificos apresentados?

¢ Realizaste todas as tarefas propostas nas atividades letivas?

e Estiveste empenhado na realizagdo dos problemas propostos nas
atividades letivas?

e Estiveste motivado na realizacdo dos problemas propostos durante as
atividades letivas?

e Gostaste de trabalhar em equipa (colaborativamente) na resolucéo dos
problemas propostos?
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e Gostaste de trabalhar com a metodologia de Aprendizagem Baseada em

Problemas?

Figura 6.3 - Gréfico 3. Dimenséo de Autoavaliacdo dos Alunos

3. Dimenséo da Autoavaliagao dos Alunos
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Os resultados apresentados no grafico (vide Figura 6.3) demonstram que as
respostas dos alunos mais uma vez revelam uma avaliacdo genericamente positiva
relativamente a sua autoavaliacdo, sendo as respostas todas superiores a 4,2 valores.
Assim feita uma apreciacdo global dos resultados deste inquérito sobre a intervencao,
é possivel verificar que os resultados aqui representados tém uma média superior a 4
valores, na escala utilizada que variava entre 1 e 5 valores, ndo existindo assim

nenhuma apreciacao negativa das dimensdes representadas.
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7. Concluséao

Este relatdrio, foi elaborado no &mbito da unidade curricular de Iniciacdo a
Prética Profissional 1V, seguindo a planificacdo da Prética de Ensino Supervisionada
que se realizou no &mbito da unidade curricular de Iniciagdo a Préatica Profissional I11.
A mesma decorreu na Escola Secundaria da Portela entre fevereiro e maio de 2022,
com o Professor Cooperante Paulo Torcato na turma B do 9.° ano, na disciplina de
Introducdo a Robdtica, modulo 3 - Introducdo a Programacdo com 0 recurso a
Robotica.

A intervencdo foi planificada para ter a duragdo de 500 minutos. Inicialmente
a intervencdo estava prevista decorrer entre 23 de fevereiro e 23 de marc¢o, no entanto,
devido a imprevistos (descritos anteriormente), acabou por prolongar a intervencéo até
ao dia 4 de maio de 2022.

Na planificacdo inicial das atividades letivas, foi necessario proceder alguns
reajustes, devido a impossibilidade em adquirir alguns componentes eletrénicos
(sensores) que estavam previstos ser utilizados e foi necessario substitui-los por outros
e refazer os respetivos planos de aula e as apresentacdes eletronicas (aulas 5/6 e 7/8).

Quantos aos resultados dos alunos, inicialmente verifiquei que existiu uma
certa dificuldade em dominar os conceitos tedricos de algoritmia e programacdo, mas
com todos os recursos disponibilizados na plataforma da disciplina (documentos de
apoio) e a revisdo sistematica dos contetdos onde demostraram duvidas ao longo das
atividades letivas, foi possivel ultrapassar essas dificuldades. Para isso, o0
acompanhamento nos grupos de trabalho foi muito importante para ganhar a confianca
dos alunos, ajudar quando necessario e incentivar a participagdo de cada um nas tarefas
propostas. A partir da segunda aula, a entreajuda existente entre 0s membros do grupo
aumentou, sobretudo para com aqueles que mais dificuldade demonstravam. No fim
penso que todo esse empenho por parte de todos os intervenientes (alunos, Professor
Estagiario e Professor Cooperante) se refletiu nos resultados obtidos e no sucesso
academico alcancado.

Quanto as hipdteses que apresento, existe bastante literatura cientifica e
investigacdo realizada, sobre as diferencas de género no acesso a area da STEM, e
estes apontam vérias causas, Cvencek, Meltzoff, e Greenwald (2011, citado por Master
et al., 2015) indicam que quando as raparigas chegam a adolescéncia sdo alvo de

estereOtipos negativos acerca das suas capacidades para a matematica e para a ciéncia.
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Ja Goode, Estrella, & Margolis, (2006) e Mercier et al., (2006 como citado em Master
et al., 2015) referem que outro fator influenciador, é que as areas STEM séo
dominadas pelos homens. Por sua vez, Cheryan et al., (2015) afirmam que a auséncia
de mulheres na area das STEM deve-se as restricbes na sua escolha devido
particularmente aos estereotipos sobre o tipo de pessoas que devem trabalhar nestas
areas, ao trabalho envolvido e aos valores dessas areas.

Master et al. (2017) indicam que pesquisas recentes sugerem que uma
experiéncia positiva precoce com a programacao pode levar a uma maior motivacao
no campo da robdtica e da programacdo para as raparigas, nomeadamente quando se
compara estas com outras raparigas sem essas experiéncias. Professores, pais e
decisores que criam experiéncias STEM positivas para as raparigas tém o potencial de
colocar as mesmas em trajetérias académicas que podem levar a uma maior
participacdo nas ciéncias da computagéo e engenharias. Por sua vez, Metz, (2007) e
Steele, (1997 citado por Sullivan & Bers, 2016) sugerem que uma das maneiras de
lidar com essa disparidade de género € atrair o interesse das meninas logo nos inicios
da escolaridade (pré-escolar), antes que os estere6tipos de géneros sejam enraizados.

No caso em particular do estudo realizado nesta intervencao verifiquei que uma
grande parte das raparigas da turma ja tinham sido alunas do Professor Cooperante no
1.2 e 2.° ciclo, tendo frequentado as aulas de robotica como oferta complementar
regularmente. Entende-se que este facto tenha sido um fator importante para que neste
estudo ndo existissem grandes diferencas entre os rapazes e as raparigas nos resultados
dos testes efetuados.

7.1. Balango Reflexivo

A frequéncia deste Mestrado, além ter sido uma experiéncia ardua em virtude
de ter frequentado este ciclo de estudos como trabalhador-estudante e este decorrer em
regime diurno e presencial, também teve momentos de aprendizagem relevantes e de
enorme importancia pedagdgica. Posso destacar como exemplo, o desenvolvimento e
consolidacdo das competéncias previstas na legislagdo deste curso (Regulamento n.°
553/2017), como: i) aplicar os conhecimentos e a capacidade de compreensdo e
resolucéo de problemas em situa¢fes novas e multidisciplinares dentro da minha area
de estudo; ii) a capacidade de integrar conhecimentos e lidar com situag0es complexas;

iii) desenvolver solucdes e incluir reflexdes sore as implicacdes e responsabilidade
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éticas; iv) a capacidade de comunicar as minhas conclusfes, conhecimentos e
raciocinios; v) possuir competéncias que permitam uma aprendizagem ao longo da
vida de um modo auto-orientado ao autonomo. Estas competéncias dificilmente
poderiam ser trabalhadas fora deste contexto na medida em que requerem efetivamente
investimento intelectual e preparagdo de natureza académica.

Por ultimo, tenho de salientar a importancia das varias disciplinas deste curso
tanto da Faculdade de Ciéncias da Universidade de Lisboa (FCUL) como as do
Instituto de Educacéo (IE), e devo destacar pelos menos as mais impactantes que foram
as disciplinas de Didatica da Informéatica e de Introducéo a Pratica Pedagdgica pela
intensidade destas, pelos contetdos estudados, pelos trabalhos desenvolvidos e pela
importancia reconhecida as mesmas neste meu percurso formativo. N&do menos
importante, a importancia dos docentes em especial os docentes orientadores da FCUL
na pessoa do Professor Doutor Luis Moniz e do IE na pessoa da Professora Doutora
Neuza Pedro, que foram dedicados, persistentes, incansaveis e uma referéncia como
docentes que dificilmente esquecerei. Ndao menos importante o Professor Paulo
Torcato, que demonstrou ser um verdadeiro timoneiro nesta viagem de aprendizagem
e de descoberta do conhecimento. A todos 0 meu reconhecimento e agradecimento
pela vossa disponibilidade, foram sem duvida fundamentais para o sucesso neste
percurso e para a minha evolucdo como aluno e futuramente como docente.

Na planificacdo desta intervencdo colocaram-se varios desafios como o facto
de usar uma metodologia da Aprendizagem Baseadas em Problemas para o ensino da
Robotica Educativa e consequentemente para a aprendizagem da programagao por
parte dos alunos, compreendi a importancia dos momentos de aprendizagem em sala
de aula, sejam alcangados através de métodos de aprendizagem ativa, momentos que
envolvam os alunos, que promovam a discussédo, o debate, que sejam momentos de
partilha e de saberes entre todos o0s intervenientes.

Numa area tdo abrangente como a robdtica educativa penso que 500 minutos
de intervencgdo sdo insuficientes para a quantidade de conteudos que poderiam ser
abordados, dado que esta é uma area sempre em atualizagcdo e desenvolvimento
constante. Ainda assim procurei ser bastante assertivo e selecionar um conjunto de
conteddos que seriam, na minha percecdo 0s mais indicados para promover uma
aprendizagem concreta dos conteidos propostos.

A dindmica de trabalho desenvolvida foi muito intensa, mas foi interessante

ver o envolvimento, a dedicacdo dos alunos na programacao dos robots e na resolucéo
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dos problemas propostos, claro que comecasse hoje faria alguns ajustes na
planificagdo, mas isso faz parte do processo natural de evolugéo, percecionar o que
nem sempre corre tdo bem e procurar melhorar a pratica letiva por forma que seja mais
interessante para os alunos.

Um dos reparos que tenho de fazer foi sobre os equipamentos disponiveis em
sala de aula, apesar de termos alguns equipamentos muito bons, como o quadro
interativo, impressoras 3D, tablets, dispositivos programaveis, tenho que mencionar
que os computadores eram ja antigos e acusavam o desgaste natural de muito uso. O
facto de ndo serem maquinas recentes, acusavam 0 peso da idade e do uso, 0 que
provocava alguma instabilidade e entraves ao desempenho. De igual modo, também
0s robots acusaram o desgaste de varios anos de utilizacdo, penso que estes teriam
cerca de 6 anos, por vezes apresentavam falhas (um motor com menos forga, um sensor
que ndo respondia, baterias que perdiam a carga rapidamente, etc.). Assim, foi
necessario estar sempre vigilante e atento para intervir nos mesmos sempre que era
necessario e nao levar os alunos a pensar que as falhas estavam na programacéo
efetuada. No entanto, afirmo que repetiria tudo outra vez, tal foi o prazer que me deu
fazer esta intervencdo, junto do Professor Cooperante que foi incansavel e realmente
justo perante o termo que o descreve: cooperante.

Termino afirmando que foi uma experiéncia UGnica e um momento
extraordinario de aprendizagem, no qual tive a felicidade de participar. Esta é a
merecida conclusdo para este trabalho e para os dois anos de formagé&o que Ihe tiveram

por detrés.
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9. Anexos

Anexo A. Mapa de Conceitos Cientificos da Programacéo de Robots mBot

Algoritmos:
conception

Acoes: move
forward/backward,
turn left/right, stop

moving.

Sensores: light
sensor, ultrasonic
sensor, line follower,
on-board button,
infrared.

Eventos: when clicked,
when key pressed,
messages.

Atuadores: rotation

Programacao de
Robots (mBot)

Variaveis: simple,
list of vectors

Operadores:
arithmetic, logical
and relational.

Instrucoes de selecao: if
then, if then else.

Instrucoes de repeticao
(ciclos): repeat, repeat
until, repeat forever.

Tipos de dados:
numbers, sequences, set

types.
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Anexo B. Grelha de observagao — Estratégias de Ensino - Professor

Nome do professor: Paulo Torcato

Ano: 9.2

Turma: B

Disciplina: Introdugdo a Robdtica

N.¢2 alunos: 27 Hora: 09:55

Observador: Jodo Freitas

Comportamentos com impactos educativos positivos

Sala: C0O3 Data:
Nada Algo Bem
evidente | evidente | evidente

perguntas.

1. Expressa-se muito bem, tanto oralmente como por
escrito.

2. Fornece instrugdes de forma clara e concisa.

3. Utiliza eficazmente as experiéncias, as ideias e os
conhecimentos prévios dos alunos.

4. Estimula e encoraja a participacdo dos alunos.

5. Explica os conteudos dificeis de mais de uma maneira.

6. Utiliza diversas actividades na aula.

7. Apresenta exemplos e demonstra¢des de determinados
conteudos.

8. Utiliza meios audiovisuais diversos.

9. Capta a atencgdo dos alunos.

10. Reage e adapta-se as alteragGes de atencdo dos alunos.

11. Evidencia um entusiasmo sincero pelo tema da aula.

12. Adequa as estratégias de ensino aos conteudos.

13. Adequa as estratégias de ensino a idade e as necessidades
dos alunos.

14. Demonstra excelente conhecimento dos conteudos.

15. Proporciona oportunidades aos alunos para que apliquem
os conhecimentos.

16. Estabelece relagGes entre os novos topicos da aula e os
tdpicos ja conhecidos.

17. Utiliza textos na aula.

18. Estabelece relagGes entre os topicos da aula e os tépicos
das aulas anteriores e posteriores.

19. Atribui aos alunos tempo adequado para responderem as

construtiva.

20. Termina com as distrac¢des dos alunos de forma

Comentarios gerais:
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Anexo C. Grelha de observacdo — Dinamizag&o da Aula - Alunos

Nome do aluno: Ano: 9.2 Turma: B
Disciplina: Introdugdo a Robética N: Sala: C03
Observador: Jodo Freitas Hora: 09:55 Data:
. caa Nada Algo Bem
Indicadores de evidéncias . i 8 K
evidente | evidente | evidente
1. Expressa-se muito bem, tanto oralmente como por escrito
acerca dos conceitos.
2. Demonstra um comportamento correto e ndo interrompe
as atividades de forma inapropriada.
3. Demonstra capacidade de trabalho e adaptacgdo as
tarefas.
4. Apresenta-se como aprendente, indicando o que ndo sabe
e mostrando satisfacdo quando aprende algo de novo.
5. Envolve-se na tentativa de obter resposta para as
perguntas colocadas no ambito de uma atividade.
6. Demonstra curiosidade pelas atividades propostas.
7. Manipula corretamente materiais e equipamentos.
8. Consegue desenvolver as tarefas dentro do tempo
previsto.
9. Trabalha em pares ou em pequenos grupos.
10. Reage e adapta-se as alteracdes de atencdo dos colegas.
11. Evidéncia um entusiasmo sincero pelo tema da aula.
12. Demonstra raciocinio e aprendizagem acerca dos
conceitos abordados nas atividades.
13. Analisa e avalia a informacgao recolhida.
14. Usa as ferramentas eletrdnicas da escola (classroom), para
comunicar informacdo relacionada com o trabalho.
15. Demonstra as concec¢Ges prévias e trabalha-as
individualmente ou com os seus pares.
16. As respostas evidenciam raciocinio sobre os conceitos
abordados.
17. Procura oportunidades para aplicar as novas
aprendizagens ao mundo real.
18. Efetua pesquisas colaborativas no ambito das atividades
escolares.
19. Evidéncia capacidade de andlise critica da informacdo
obtida.
20. O aluno possui capacidade para a selecdo das ferramentas
tecnoldgicas mais adequadas a cada tarefa.
Comentarios gerais:
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Anexo D. Cenario de Aprendizagem — Smart City

Disciplina: Introducéo a Robdtica

Mdédulo/ Unidade didatica: Introducdo a Programacao
Turma: 9.°B

Autor: Joao Freitas

Breve descricao

Em que disciplina e respetiva temética se inscreve este cenéario? De que modo este
contribui para o desenvolvimento das competéncias preconizadas na disciplina?

UC: Introducéo a Robdtica, na unidade temética, Introdugéo & Programagéo.

Este cenério desenvolve-se na disciplina de oferta de escola de Introducdo a Robdtica, que
na sua génese pretende trabalhar a aprendizagem das linguagens de programacéo através
da robética, proporcionando assim um ensino de indole mais pratico e colaborativo. Os

conteudos da unidade temética a trabalhar relacionam-se com a introducao a programacao.

O cenario aqui apresentado inspira-se nas Cidades Inteligentes (Smart Cities), é notério que
a inteligéncia urbana passa sem davida pela capacidade de inovacao de um territério. Neste
processo existem varios atores, desde a industria, o tecido empresarial, as universidades, as
autoridades publicas e também a sociedade civil. Cada um destes atores tem um papel neste
puzzle para tornar as nossas cidades mais eficientes, amigas do ambiente e présperas,
aumentando a competitividade das comunidades através da inovagdo, ao mesmo tempo que

melhoram a qualidade de vida dos cidad&os através de um ambiente mais limpo.

Este cenario serd aplicado aos alunos da turma B do 9.° ano de escolaridade, do
Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide, e sera utilizado em contexto interdisciplinar
e da flexibilidade curricular com os contributos das disciplinas de Mateméatica (dominios:
Numeros e Operacdes; Resolucdo de problemas, Raciocinio e Comunicacado), Fisico-
Quimica (dominios: Forcas, movimentos e energia), TIC (dominios: Colaboracdo em
ambientes fechados; Exploragcdo de ambientes computacionais), Inglés (dominios:
Competéncia Comunicativa) e Cidadania e Desenvolvimento (dominios: Desenvolvimento
Sustentavel; Educacao Ambiental), este Ultimos que sdo dominios obrigatérios a todos os

niveis e ciclos de escolaridade, pois sao areas transversais e longitudinais.
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O trabalho proposto, contém problemas com uma complexidade crescente (Taxonomia de
Bloom). No problema com maior complexidade os alunos serdo submetidos a avaliacdo
sumativa, onde devem aplicar a totalidade dos conhecimentos adquiridos na disciplina até
entdo. Quando estamos na presenca de um problema complexo, este implica a sua diviséo
em problemas de menor dimensdo, o que estimula a que os alunos se envolvam em
dindmicas de trabalho colaborativo (em equipas), nas quais devem participar ativamente na
resolucdo do problema, utilizando o pensamento computacional e técnicas de programacao,

nomeadamente na depuracao de erros e de sintaxe e lgica.

Pretendo com este cenario, que seja um desafio motivador e que estimule e desencadeie a
aprendizagem dos alunos, pois trata-se de um tema atual e de importancia acrescida para o
presente e futuro. O facto de procurarem solucbes através da programacgdo com vista a
alcancar a solucao dos problemas, com o recurso ao trabalho colaborativo e criativo sera uma

mais valia para a aprendizagem futura.

Como pré-requisito, os alunos devem ter alguns conhecimentos de programagdo em

linguagens por blocos.

Objetivos de Aprendizagem

Quais os objetivos de aprendizagem assumidos para este cenario? Como se
relacionam com as competéncias que os alunos da turma deverdo desenvolver?

- Reconhecer as vantagens do pensamento computacional,

- Reconhecer a vantagem da reutilizagédo do cédigo;

- Reconhecer a func¢ao dos blocos de cédigo do programa;

- Identificar os componentes estruturais da programacao;

- Identificar os diferentes tipos de dados;

- Identificar os diferentes operadores e funcbes pré-definidas;
- Identificar o conceito de variaveis;

- Identificar os erros existentes na programacao;

- Identificar um problema e decompb-lo em subprogramas (decomposicdo em partes
menores, por semelhanca ou reducdo de complexidade);

- Utilizar a tecnologia de forma segura e responsavel;
- Utilizar dos blocos de cédigo do programa;
- Utilizar sensores e atuadores;

- Utilizar as estruturas de selecao e repeticao;
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- Utilizar as variaveis;

- Resolver os erros existentes na programacéo e na sequéncia da resolucdo do problema;

- Integrar a interdisciplinaridade, favorecendo a integragéo de conceitos de diversas areas;

- Elaborar sequéncias de instru¢des que envolvam estruturas de selecéo, controlo e repeticao;

- Elaborar sequéncias de instru¢des que envolvam variaveis.

Papel dos Alunos

Em que tipo de atividades serdo envolvidos os alunos?
Atividades:

- Reviséo dos conceitos basicos de programacao;

- Resolucéo de problemas (construcéo de solugBes para problemas com base nos algoritmos
com e sem utiliza¢@o de sensores/atuadores);

- Implementacé&o dos programas no robot mBot, realizacdo de testes e corre¢éo de possiveis
erros, na procura da solucéo;

- Apresentagédo a turma do problema “Smart City”, discussdo das solugbes encontradas
relativamente a qualidade e eficiéncia;

- Envio para a plataforma Google Classroom da turma das solucdes encontradas pelos
alunos;

Avaliacéao:
- Avaliacao diagnostica (questionéario de afericdo de conhecimentos);

- Avaliacéo formativa na resolucéo de problemas diarios (listas de verificagéo por observacao
direta);

- Avaliacao sumativa (resolucao de problema final em grupo).

Que tipo de competéncias Séc. XXl irdo essas atividades promover nos alunos?
Este cenario devera promover a aquisicao/desenvolvimento das seguintes competéncias:
- Relacionamento Interpessoal;

- Desenvolvimento pessoal, da criatividade e autonomia;

- Saber cientifico, técnico e tecnolégico;

- O pensamento critico e criativo;
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- Raciocinio légico e a capacidade de resolucao de problemas;

- Planeamento, trabalho em pares/equipa.

Papel do Professor

Que deve fazer o professor para orientar a aprendizagem e assegurar que 0s alunos
alcancem os seus objetivos?

O Professor devera ser:

- Orientador: promovendo a organizacao e realizacdo da proposta pedagdgica; gerindo os
tempos e os grupos de trabalho; proporcionar momentos de avaliacdo diagndstica, formativa
e sumativa; apoiar a aquisicdo de conhecimentos por partes dos alunos e promover as suas

competéncias.

- Incentivador: promovendo a interacdo e o enriguecimento das relagbes interpessoais;

prestar ajuda na compreenséo e incorporagéo das tecnologias no decurso da atividade.

- Inquiridor: promovendo o pensamento critico, 0 pensamento criativo e a reflexdo sobre as

dificuldades surgidas, através da colocacado de questdes.

- Promotor de feedback: promovendo um feedback construtivo e imediato para permitir ao
aluno a correcéo e orientagdo, proporcionado assim que o aluno desenvolva a sua autonomia

€ 0 seu relacionamento interpessoal.

Que tipo de competéncias ira estas atividades promover em mim enquanto docente de
acordo com o DigCompEdu?

De acordo com o Quadro Europeu de Competéncia Digital para Educadores (DigCompEdu),
estas atividades contribuiram para promover as seguintes competéncias:

Competéncias profissionais
1. Envolvimento profissional:

1.1. Comunicacgéo institucional: Usar tecnologias digitais para melhorar a comunicacao
institucional com os aprendentes, encarregados de educacdo e terceiros. Contribuir,

colaborativamente, para desenvolver e melhorar as estratégias de comunicacgéo institucional.

Competéncias pedagoégicas

2. Recursos Digitais:
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2.1 Selecéo: Identificar, avaliar e selecionar recursos digitais para o ensino e aprendizagem.
Ter em consideracdo o objetivo especifico de aprendizagem, o contexto, a abordagem
pedagoégica e o grupo de aprendentes, ao selecionar recursos digitais e planificar a sua

utilizagéo.

2.2 Criagéo e Modificagéo: Modificar e desenvolver recursos existentes com licenga aberta e
outros recursos onde tal é permitido. Criar ou cocriar novos recursos educativos digitais. Ter
em consideracdo o objetivo especifico de aprendizagem, o contexto, a abordagem
pedagdgica e o grupo de aprendentes, ao selecionar recursos digitais e planificar a sua

utilizacéo.

3. Ensino e Aprendizagem:

3.1 Ensino: Planificar e implementar dispositivos e recursos digitais no processo de ensino,
de modo a melhorar a eficdcia das intervencdes pedagégicas. Gerir e orquestrar
adequadamente estratégias de ensino digital. Experimentar e desenvolver novos formatos e

métodos pedagdgicos para o ensino.

3.2 Orientacdo: Usar tecnologias e servigcos digitais para melhorar a interagdo com o0s
aprendentes, individual e coletivamente, dentro e fora da sessédo de aprendizagem. Usar
tecnologias digitais para proporcionar orientacdo e assisténcia oportuna e dirigida.

Experimentar e desenvolver novas formas e formatos para oferecer orientacéo e apoio.

3.3 Aprendizagem colaborativa: Usar tecnologias digitais para promover e melhorar a
colaboracdo do aprendente. Permitir que os aprendentes usem tecnologias digitais enquanto
parte de tarefas colaborativas, como meio de melhorar a comunicacao, a colaboracdo e a

criacdo colaborativa de conhecimento.

3.4 Aprendizagem autorregulada: Usar tecnologias digitais para apoiar a aprendizagem
autorregulada dos aprendentes, i.e., permitir que planeiem, monitorizem e reflitam sobre a
sua propria aprendizagem, fornegcam evidéncias de progresso, partilhem ideias e encontrem

solugdes criativas.

4. Avaliacao:

4.1 Estratégias de avaliagdo: Usar tecnologias digitais para a avaliacdo formativa e sumativa.

Melhorar a diversidade e adequacgéo dos formatos e abordagens de avaliagéo.

4.2 Andlise de evidéncias: Produzir, selecionar, analisar criticamente e interpretar evidéncias
digitais sobre a atividade, desempenho e progresso do aprendente, de modo a informar o

ensino e aprendizagem.
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4.3 Feedback e planificacdo: Usar tecnologias digitais para fornecer feedback oportuno e
direcionado aos aprendentes. Adaptar estratégias de ensino e proporcionar apoio
direcionado, com base nas evidéncias geradas pelas tecnologias digitais utilizadas. Permitir
que aprendentes e encarregados de educac@o compreendam as evidéncias fornecidas pelas
tecnologias digitais e as usem para tomada de deciséo.

5. Capacitacdo dos aprendentes:

5.1 Acessibilidade e inclusdo: Garantir acessibilidade a recursos e atividades de
aprendizagem para todos os aprendentes, incluindo os que tém necessidades especiais. Ter
em consideracdo e dar resposta as expetativas, capacidades, usos e concec¢des erroneas
(digitais) dos aprendentes, bem como ao uso contextual, fisico e cognitivo que fazem das

tecnologias digitais.

5.2 Diferenciacdo e personalizacdo: Usar tecnologias digitais para atender as diversas
necessidades de aprendizagem dos aprendentes, permitindo que estes progridam a
diferentes niveis e velocidades e sigam caminhos e objetivos de aprendizagem individuais.

5.3 Envolvimento ativo: Usar tecnologias digitais para promover o envolvimento ativo e criativo
dos aprendentes com um assunto especifico. Usar tecnologias digitais no ambito de
estratégias pedagdgicas que fomentem as competéncias transversais dos aprendentes, a
reflexo profunda e a expresséo criativa. Abrir a aprendizagem a novos contextos do mundo
real, que envolvam os proprios aprendentes em atividades praticas, investigacao cientifica ou
resolucdo de problemas complexos, ou que, de outros modos, aumentem o seu envolvimento

ativo em temas complexos.

Ferramentas e Recursos

Que recursos, inclusive tecnoldgicos, sera pertinente usar? De que modo serédo
usados?

- Computadores portéateis e tablets com ligacdo a Internet;

- Plataforma de gestao de conteldos escolares Google Classroom;

- Promethean ActivBoard Interactive Whiteboard (Ecra Interativo);

- Robot mBot Explorer Bluetooth V.1;

- Quadros brancos (lousas pequenas);

- Marcadores para quadro branco;

- Planos de aula e apresentagfes eletronicas;
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- Guibes de trabalho;
- Tutoriais e textos de apoio;

- Software de apoio (Google Docs, Google Forms, Google Slides, mBlock 5.4.0).

Pessoas e lugares

Quem mais estara envolvido no cenario (outros docentes, membros da comunidade,
empregadores, especialistas externos, etc.) e que papel desempenhara cada um deles?
Considere papéis nao tradicionais.

Onde tera lugar a aprendizagem: na sala de aula, na biblioteca, ao ar livre, num
ambiente online?
Este cenario “Smart City sera implementado em contexto interdisciplinar e da flexibilidade

curricular com os contributos das disciplinas:

- Matematica: A professora vai colaborar na compreensao do funcionamento das variaveis,

operadores, vetores;

- Fisico-Quimica: A professora vai colaborar na compreensédo dos conceitos associados ao

som, luz, velocidade, atrito, poténcia;

- TIC: O professor vai colaborar na compreensdo dos conceitos que serdo utilizados neste
cenéario como utilizagdo de féruns de discusséo, utilizagdo de mensagens instantaneas e
salas de conversacdo, comunicacdo sincrona/ assincrona, participagdo em ambientes
colaborativos, adequacéo do discurso ao contexto de comunicacéo, pesquisa, analise, gestdo
e organizacao da informacg&o na Internet, direitos de autor, utilizagdo de correio eletrénico,

seguranca e exploracdo de ambiente computacionais;

- Inglés: A professora vai colaborar na compreenséo de todos os conceitos e palavras-chave

da linguagem de programacéo por blocos;

- Cidadania e Desenvolvimento: O professor vai colaborar na compreensao de varios
conceitos associados ao desenvolvimento sustentavel e a educacdo ambiental.
Metodologias de Aprendizagem

Que metodologias de aprendizagem e estratégias de e ensino serdo adotadas? Qual a
sualigacdo as atividades, aos objetivos e a avaliagao?

A metodologia a utilizar serd a Aprendizagem Baseada em Problemas (APB), metodologia
esta que promove o trabalho em grupo e colaborativo, 0 pensamento critico e 0 pensamento

criativo e consequentemente a resolucdo de problemas.
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Para tal ter-se-a em consideracao varias etapas:

- Definicao do problema;

- Afericdo dos conhecimentos prévios dos alunos;

- Identificar os conhecimentos necessarios aprender para resolver o problema;
- Investigar sobre o problema e procurar as possiveis solucdes;

- Procurar a solucéo para o problema;

- Avaliar as solucdes encontradas para o problema;

- Apresentar resultados (as solu¢des propostas para o problema).

Tempos

Para a implementacao deste cendrio estéo previstas 10 aulas de 50 minutos, totalizando 500
minutos de intervencao:

Contetdos | Duragao | Avaliacdo

0 Ficha de avaliacdo diagnostica. 15min Diagnostica
Conceitos basicos de movimento (velocidade, direcao)
e tempo. Resolucdo do problema do médulo 1.
Conceitos béasicos de movimento (velocidade, direcéo)
2 e tempo. Continuagcdo da resolucdo do problema da i 50 min Formativa
aula anterior.

Apresentacdo do sensor de ultrassom e 0 sensor
seguidor de linha. Resolucéo do problema do médulo 2.
Utilizac&o dos sensores de ultrassom e sensor seguidor
4 de linha. Continuagdo da resolu¢cdo do problema da i 50 min Formativa
aula anterior introduzindo obstaculos no seu percurso.
Apresentacgéo do problema final "Smart City" do modulo
5 3, com a utilizagdo do sensor de som e modulo LED | 50 min Formativa
RGB.

Continuagdo da resolucdo do problema final "Smart
City", com a utilizacdo do médulo LED RGB e o Buzzer.
Resolucéo do problema final "Smart City" do médulo 4,
com a utilizac@o do sensor de cor e sensor de luz.
Continuagdo da resolucdo do problema final "Smart
8 City" do modulo 4, com a utilizagéo do sensor de luz e | 50 min Formativa
0 modulo LED RGB.

Resolucdo problema final "Smart City" do médulo 5,
9 com a utilizagdo do sensor de movimento PIR (Passive i 50 min Formativa
Infrared Sensor).

Apresentacdo e discussao do problema final "Smart
10 City" resolvido pelos grupos de alunos. Autoavaliagdo. | 50 min . Sumativa/Formativa
Ficha de avaliagdo formativa

50 min Formativa

50 min Formativa

50 min Formativa

50 min Formativa

Aula 0 — Avaliacdo diagnéstica (no inicio do més de fevereiro), antes da aplicacdo deste
cenario.

Aula 1 e 2 — Conceitos basicos de programacado e de movimento (velocidade, direcéo)
e tempo (1 problema)

Na primeira e segunda aula procede-se ao registo de presencas, a apresentacdo do cenario,
especificamente os objetivos a tingir pelos alunos e os critérios de avaliacdo e a constituicdo
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dos grupos de trabalho. De seguida faz-se uma revisao e introducao dos novos conceitos, de
seguida apresenta-se um problema (ficha de trabalho), e os alunos resolvem o mesmo (sem
a utilizacao de sensores), assim devem percecionar qual sera a agao do robot a programagéo
deste, simular o problema, pensar na solucdo possivel, experimentar o comportamento do
robot mBot, retificar e melhorar, e por fim submeter a solugdo na plataforma Classroom da
turma. A aula termina com uma breve sintese dos contetidos lecionados.

Aula 3 e 4 — Sensores de Ultrassom e Seguidor de Linha (2 problemas)

Na terceira e quarta aula, procede-se ao registo de presencas, revisdo da aula anterior, a
introducéo dos novos conteldos e a associacao das funcionalidades tecnoldgicas (sensores
e atuadores) do robot mBot a resolucdo de problemas especificos, para tal, os alunos devem
idealizar a acdo do robot, com a utilizacdo dos sensores de ultrassom e de seguidor de linha,
retificar e melhorar a programacéao deste, por Ultimo submeter a solucdo na plataforma
Classroom da turma. A aula termina com uma breve sintese dos contetdos lecionados.

Aula5 e 6 —Mobdulo LED RGB e o Buzzer (2 problemas)

Na quinta e sexta aula, procede-se ao registo de presencas, revisdo da aula anterior, a
introducéo dos novos conteldos e a associacdo das funcionalidades tecnoldgicas (sensores
e atuadores) do robot mBot a resolucao de problemas especificos, para tal, os alunos devem
idealizar a agdo do robot, com a utilizacdo do mddulo LED RGB e do Buzzer, retificar e
melhorar a programacéo deste, por ultimo submeter a solu¢cdo na plataforma Classroom da
turma. A aula termina com uma breve sintese dos conteudos lecionados.

Aula7 e 8 —Sensor de luz e o Médulo LED RGB (2 problemas)

Na sétima e oitava aula, procede-se ao registo de presencas, revisao da aula anterior, a
introducdo dos novos contelidos e a associagdo das funcionalidades tecnoldgicas (sensores
e atuadores) do robot mBot a resolugdo de problemas especificos, para tal, os alunos devem
idealizar a acdo do robot, com a utilizagdo do sensor de luz e o mddulo LED RGB, retificar e
melhorar a programagé&o deste, por Ultimo submeter a solugdo na plataforma Classroom da
turma. A aula termina com uma breve sintese dos contetdos lecionados.

Aula 9 — Sensor de movimento PIR — Passive Infrared Sensor (1 problema)

Na nona aula, procede-se ao registo de presencas, revisao da aula anterior, a introducao dos
novos contelidos e a associacdo das funcionalidades tecnolégicas (sensores e atuadores) do
robot mBot a resolucéo de problemas especificos, para tal, os alunos devem idealizar a agao
do robot, com a utilizacdo do sensor movimento PIR, retificar e melhorar a programacéao
deste, por Ultimo submeter a solucéo na plataforma Classroom da turma. A aula termina com
uma breve sintese dos contetdos lecionados.

Aula 10 — Avaliacdo Sumativa — Apresentacéo e discussao dos trabalhos finais.
Na décima aula, procede-se ao registo de presengas, e a apresentagdo, discussédo e
avaliacdo das solucdes finais dos problemas de cada grupo de alunos. Finda a apresentacao

os alunos fardo a sua autoavaliagdo bem como uma ficha de avaliacdo formativa (na
plataforma Classroom da turma).

Avaliacao

Como as atividades desenvolvidas serdo avaliadas (tipo de avaliagdo, instrumentos,
...)? Sobre o que se foca (objetivos, competéncias, ...)?

Antes da intervencao (fim de janeiro) sera aplicada a avaliagdo diagnéstica, aferindo assim

os conhecimentos prévios dos alunos, por forma a contribuir para a preparacdo e
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operacionalizacdo do cenario e preparar 0os materiais de acordo com a necessidade

especificas de alguns alunos.

7

A avaliacdo formativa é efetuada continuamente. Através da lista de verificacdo de
observacéo direta, regista-se o interesse, a participac@o nas tarefas, a qualidade de trabalho

realizado, a gestdo das tarefas, a capacidade de organizacao.

Assim obtém-se uma informagdo que permite orientar para que o0 processo de
desenvolvimento das aprendizagens se va adequando as caracteristicas dos alunos,
permitindo a adaptacdo do ensino as diferencas individuais. Esta avaliacdo (com o recurso a
rubricas de avaliacdo) deve ser simples e clara para que seja compreendida pelos alunos, e
Ihes permita regular a sua aprendizagem, por forma a permitir que cada um construa o seu

percurso de aprendizagem.

A avaliacdo sumativa é efetuada apds o trabalho individual e do grupo na resolugédo dos
problemas apresentados, serd avaliada a concecéo, a realiza¢do e apresentacéo da solucao
para cada problema, pretende-se que esta avaliacao reflita a aprendizagem efetuada ao longo

desta intervencéo e seja traduzida numa classificacéo.

A autoavaliacéo serd feita através do preenchimento de um formulério (online), no qual os

alunos poderéo efetuar a sua propria avaliagéo (individual).

Titulo:

A narrativa do Cenario deve ser redigida para descrever a visdo do ensino-
aprendizagem da perspetiva do professor ou da perspetiva dos alunos. Considere-a
como uma histéria que descreve a experiéncia de aprendizagem. Deve ter cerca de
500 palavras e pode descrever uma experiéncia de aprendizagem tao longa ou tao
curta quanto se pretenda, por vezes numa s6 aula, mas normalmente abrangendo
mais do que uma aula, como por exemplo um projeto cuja conclusao possa demorar
vérias aulas.
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A tematica das Cidades Inteligentes (Smart Cities), é atual e pertinente, a urbanizagdo esta a intensificar-se
rapidamente e as cidades em rapido crescimento requerem mais infraestruturas e mais recursos energeéticos,
produzem mais residuos e enfrentam o desafio das emissdes de gases com efeito de estufa.

As cidades atualmente consomem 78% da energia mundial produzem 60% dos gases com efeitos de estufa.
Para aumentar as infraestruturas e diminuir a pegada ecol6gica é necessaria uma mudancga de paradigma, ou
seja, as cidades devem tornarem-se mais ecoldgicas e procurar produzir e distribuir energia com o recurso a
fontes renovaveis para serem assim mais sustentaveis.

A utilizagdo das tecnologias sem fios, e principalmente a rede da IoT (Internet of Things) pode contribuir para
esse objetivo, monitorizando em tempo real e remotamente quais as necessidades de recursos elétricos ou
recursos hidricos numa determinada zona da cidade, podendo fazer uma melhor gestdo de tais recursos,
poupando-os onde ndo sdo necessarios e distribuindo-os para onde o sdo. Estas podem ainda ter estacdes
meteoroldgicas, ecras inteligentes, produzir analise dados em tempo real (e.g. transito), sistemas de contagem
de pessoas (e.g. para evitar aglomerados), semaforos inteligentes, sistemas de gestdo de estacionamento,

sistemas de carregamento de viaturas elétricas, cobertura WiFi, entre outras funcionalidades.

Assim, é importante consciencializar os alunos para esta tematica. Através deste cenario de aprendizagem
pretende-se expor os problemas que nos debatemos e procurar solugdes para a questdo da sustentabilidade
do meio ambiente e consequentemente do planeta.

O cenario “Smart City”, através dos seus problemas procura introduzir os alunos a esta tematica e assim
prepara-los para, no futuro serem agentes ativos na procura das solu¢des para permitir um equilibrio entre o
desenvolvimento e ambiente mais limpo, permitindo assim uma melhor qualidade de vida para todos os

cidadaos.

Licenga: Creative Commons — Atribuicdo ndo comercial 4.0 International (CC BY-NC 4.0)

Este template foi adaptado do modelo de cenario de aprendizagem do Kit de Ferramentas da Sala
de Aula do Futuro, desenvolvido no ambito do projeto iTEC (2010-2014) com o apoio do 7.°
Programa-Quadro da Comissdo Europeia. O kit de ferramentas esta disponivel em
http://fcl.eun.org/toolkit
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Anexo E. Planode aulanle?2

Disciplina: Introdug2o 4 Robdtica

Data: 23.02.2022 - Horario: 08:55h-09:45h / 09:55h-10:45h

Unidade Curricular: Introdugio & Programagao

Aulan.21/2

Ano/Turma: 9.2 B

Duracae da aula: 100 minutos

Grupo docéncia: 550 — Informatica

Professores: Jodo Freitas / Paulo Torcato

Objetivos Gerais: Compreensio dos principios e conceitos fundamentais de
programacio, utilizar a Robdtica na resolugio de problemas. Usar as Tecnologias

de Informacéo e Comunicagéo (TIC) de forma responsavel.

aula.

Sumdrio: Apresentacdo da intervengfo. Revis3o de conceitos genéricos sobre
algoritmia, robdtica e programag2o por blocos. Conceitos basicos de movimento
(velocidade, diregéo) e tempo. Apresentagéo do problema a resolver na aula.
Entrega da resolugdo do problema na plataforma Classroom da turma. Sintese da

Objetivos Especificos

Contetidos

Atividades

Metodologias /
Estratégias

Recursos Técnico [
Pedagdgicos

Critérios e Instrumentos
de Avaliagao

- Apresentar os objetivos
e temas a desenvolver na
intervencao;

- Identificar um problema
e decompd-lo em
subprogramas;

- Identificar componentes
estruturais da
programacio;

- Compreender e criar
instrugdes que envolvam
estruturas de repeticio;

- Utilizar diferentes meios
e aplicagfes que
permitem a comunicagéo
e colaboragdo em
ambientes digitais
fechados.

- Componentes de um
programa;

- Carregamentos do
programa de mBlock para
o mBot;

-Utilizag8o de atuadores
de movimento e luz;

- Conceitos de
movimento (velocidade,
diregdo) e tempo;

- Estruturas de controlo e
repeticio;

- Tipos de dados,
operadores e expressdes
lagicas.

- Marcacio de presencas;
- Apresentacio do
professor e da
intervengdo;

- Organizacio dos grupos;
- Apresentacdo do
Projeto de Intervengio e
respetiva avaliagio (ApE);
- Apresentacio dos
conceitos de
programag3o [ApE);

- Apresentacdo do 1.2
problema (ApE);

- Aceder 3 plataforma
Classroom para o envio
do programa;

- Esclarecimentos de
davidas;

- Sintese e reflexdo me
grupo do trabalho
desenvolvido.

Expositiva:
- ExposigZo dialogada;

Interrogativo:
- Colocar questdes;

Demonstrativo:
- Demonstragdo de
procedimentos;

Ativo:
- Participacdo na
realizagdo dos problemas;

Interrogativo:

- Debate centrado no
conhecimento dos alunos
e professores;

- Aprendizagem Baseada
em Problemas
(momentos de reflex3o,
partilha, discussao,
feedback).

- Kit Tecnoldgico mBot v1;
- Computadores e tablets
com ligagdo a Internet;

- Quadro interativo;

- Canetas;

Apresentacio eletrdnica
(ApE);

- Tutoriais / Textos de
apoio;

- Ficha de trabalho (com
problemas de
complexidade crescente);
-Grelhas de observagdo [
Avaliagdo formativa;

- Linguagem de
programacio por blocos
mBlock.

Avaliagio Formativa:
- Grelha de observagéo
direta.
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Anexo F. Planode aulan.3e 4

Disciplina: Introdug2o 3 Robdtica

Data: 02.03.2022 - Horario: 08:55h-09:45h / 09:55h-10:45h

Unidade Curricular: Introducio 3 Programacgao

Aulan.23/4

Ano/Turma: 9.2 B

Duracdo da aula: 100 minutos

Grupo docéncia: 550 — Informatica

Professores: JoZo Freitas / Paulo Torcato

Objetivos Gerais: Compreensdo dos principios e conceitos fundamentais de
programacio, utilizar a Robdtica na resolugio de problemas. Usar as Tecnologias
de Informac&o e Comunicagio (TIC) de forma responsavel.

sumdrio: Revisdo da aula anterior. Apresentacdo do sensor de ultrassom e o
sensor seguidar de linha (percurso sem e com obstaculos). Apresentacio do
problema a resolver na aula. Entrega da resolug3o do problema na plataforma
Classroom da turma. Sintese da aula.

Objetivos Especificos

Conteudos

Atividades

Metodologias /
Estratégias

Recursos Técnico [/
Pedagdgicos

Critérios e Instrumentos
de Avaliagao

- Identificar um problema
e decompd-lo em
subprogramas;

- Identificar componentes
estruturais da
programacio;

- Compreender e criar
instrugdes que envalvam
estruturas de repetigio;

- Utilizar diferentes meios
e aplicagdes que
permitem a comunicagio
e colaboragdo em
ambientes digitais
fechados.

- Componentes de um
programa;

- Carregamentos do
programa do mBlock para
o mBot;

- Utilizac%o de atuadores
de movimento e luz;

- Utilizac%o do sensor
seguidor de linha;

- Estruturas de controlo e
repeticio;

- Tipos de dados,
operadores e expressies
logicas.

- Marcagio de presencgas;
- Feedback e apoio aos
alunos;

- Aceder a plataforma
Classroom para o envio
do programa;

- Esclarecimentos de
duvidas;

- Sintese e reflexdo me
grupo do trabalho
desenvolvido.

Expositivo:
- Exposicdo dialogada;

Interrogativo:
- Colocar questdes;

Demonstrativo:
- Demonstracgio de
procedimentos;

Ativo:
- Participacdo na
realizagdo dos problemas;

Interrogativo:

- Debate centrado no
conhecimento dos alunos
e professores;

- Aprendizagem Baseada
em Problemas
(momentos de reflexio,
partilha, discussio,
feedback).

- Kit Tecnoldgico mBot v1;
- Computadores e tablets
com ligagdo & Internet;

- Quadro interativo;

- Canetas;

Apresentacdo eletrdnica
(ApE);

- Tutoriais / Textos de
apoio;

- Ficha de trabalho (com
problemas de
complexidade crescente);
-Grelhas de observagdo /
Avaliagio formativa;

- Linguagem de
programacio por blocos
mBlock.

Avaliacio Formativa:
- Grelha de observacio
direta.
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Anexo G. Planode aulan®5e 6

Disciplina: Introdug3o & Robdtica Data: 09.03.2022 - Hordrio: 08:55h-09:45h / 09:55h-10:45h

Unidade Curricular: Introdugio 4 Programacio Aulan.25/6

Ano/Turma: 9.2 B Duracdo da aula: 100 minutos

Grupo docéncia: 550 — Informatica Professores: Jodo Freitas / Paulo Torcato

Sumario: Revisdo da aula anterior. Apresentagdo do prablema final "Smart City",
utilizando 0 médulo LED RGB e o Buzzer. Entrega da resolucdo do problema na

Objetivos Gerais: Compreensdo dos principios e conceitos fundamentais de
programacio, utilizar a Robética na resolucio de problemas. Usar as Tecnologias

de Informacdo e Comunicacio (TIC) de forma responsavel.

plataforma Classroom da turma. Sintese da aula.

Objetivos Especificos

Conteudos

Atividades

Metodologias /
Estratégias

Recursos Técnico /
Pedagogicos

Critérios e Instrumentos
de Avaliacao

- Identificar um problema
e decompd-lo em
subprogramas;

- Identificar componentes
estruturais da
programacio;

- Compreender e criar
instruges que envolvam
estruturas de repetico;

- Utilizar diferentes meios
e aplicagfes que
permitem a comunicagio
e colaboragio em
ambientes digitais
fechados.

- Componentes de um
programa;

- Carregamentos do
programa do mBlock para
o mBoft;

- Utilizag8o de atuadores
de movimento e luz;

- UtilizagBo do sensor de
som, e modulo RGB;

- Estruturas de controlo e
repeticio;

- Tipos de dados,
operadores e expressies
légicas.

- Marcacdo de presencas;
- Feedback e apoio aos
alunos;

- Aceder a plataforma
Classroom para o envio
do programa;

- Esclarecimentos de
davidas;

- Sintese e reflexdo me
grupo do trabalho
desenvolvido.

Expositivo:
- Exposicdo dialogada;

Interrogativo:
- Colocar questdes;

Demonstrativo:
- Demonstragéo de
procedimentos;

Ativo:
- Participagdo na
realizagio dos problemas;

Interrogativo:

- Debate centrado no
conhecimento dos alunos
e professores;

- Aprendizagem Baseada
em Problemas
(momentos de reflexdo,
partilha, discussio,
feedback).

- Kit Tecnoldgico mBot v1;
- Computadores e tablets
com ligagdo a Internet;

- Quadro interativo;

- Canetas;

Apresentacio eletrdnica
(ApE);

- Tutoriais / Textos de
apoio;

- Ficha de trabalho (com
problemas de
complexidade crescente);
-Grelhas de observaggo /
Avaliagio formativa;

- Linguagem de
programacdo por blocos
mBlock.

Avaliagio Formativa:
- Grelha de observagio
direta;
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Anexo H. Planode aulan®7e 8

Disciplina: Introdug2o 3 Robdtica

Data: 16.03.2022 - Horario: 08:55h-09:45h / 09:55h-10:45h

Unidade Curricular: Introdugio 3 Programagao

Aulan.27/8

Ano/Turma: 9.2 B

Duracao da aula: 100 minutos

Grupo docéncia: 550 — Informatica

Professores: Jodo Freitas / Paulo Torcato

Objetivos Gerais: Compreensdo dos principios e conceitos fundamentais de
programaco, utilizar 2 Robdtica na resolugio de problemas. Usar as Tecnologias
de Informac&o e Comunicagdo (TIC) de forma responsavel.

Sumdrio: Revis3o da aula anterior. Continuagio da resolucio do problema final
"Smart City", utilizando o sensor de luz e 0 mddulo LED RGB. Entrega da resolug3o
do problema na plataforma Classroom da turma. Sintese da aula.

Objetivos Especificos

Conteldos

Atividades

Metodologias /
Estratégias

Recursos Técnico /
Pedagogicos

Critérios e Instrumentos
de Avaliagao

- Identificar um problema
e decompdé-lo em
subprogramas;

- Identificar componentes
estruturais da
programagao;

- Compreender e criar
instrugdes que envolvam
estruturas de repeticio;

- Utilizar diferentes meios
e aplicagdies que
permitem a comunicacio
e colaboracio em
ambientes digitais
fechados.

- Componentes de um
programa;

- Carregamentos do
programa do mBlock para
0 mBot;

- Utilizac3o de atuadores
de movimento e luz;
Utilizag3o de sensores de
cor e luz;

- Estruturas de controlo e
repeticdo;

- Tipos de dados,
operadores e expressies
légicas.

- Marcagdo de presencgas;
- Feedback e apoio aos
alunos;

- Aceder 4 plataforma
Classroom para o envio
do programa;

- Esclarecimentos de
duvidas;

- Sintese e reflex3o me
grupo do trabalho
desenvolvido.

Expositivo:
- Exposig3o dialogada;

Interrogativo:
- Colocar questdes;

Demonstrativo:
- Demonstracio de
procedimentos;

Ativo:
- Participagdo na
realizacdo dos problemas;

Interrogativo:

- Debate centrado no
conhecimento dos alunos
e professores;

- Aprendizagem Baseada
em Problemas
(momentos de reflexio,
partilha, discuss3o,
feedback).

- Kit Tecnoldgico mBot v1;
- Computadores e tablets
com ligagdo & Internet;

- Quadro interativo;

- Canetas;

Apresentagdo eletrdnica
(ApE);

- Tutariais / Textos de
apoio;

- Ficha de trabalho (com
problemas de
complexidade crescente);
-Grelhas de observagzo /
Avaliagio formativa;

- Linguagem de
programac&o por blocos
mBlock.

AvaliagSo Formativa:
- Grelha de observacio
direta;
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Anexo |. Plano de aulan.9e 10

Disciplina: Introduc3o & Robdtica Data: 23.03.2022 - Horéario: 08:55h-09:45h / 09:55h-10:45h

Unidade Curricular: Introdugio 4 Programagéo Aulan.2 9/10

Anof/Turma: 9.2 B Duracdo da aula: 100 minutos

Grupo docéncia: 550 — Informatica Professores: Jo3o Freitas / Paulo Torcato

Sumario: Revisdo da aula anterior. Continuagdo da resolugdo do problema final
"Smart City", utilizando o sensor movimento PIR. Entrega da resolugdo do problema
na plataforma Classroom da turma. Apresentagio e discuss3o dos problemas do
cendrio de aprendizagem “Smart City” resolvidos pelos grupos de alunos.

Objetivos Gerais: Compreens&o dos principios e conceitos fundamentais de
programac&o, utilizar a Robdtica na resolugio de problemas. Usar as Tecnologias
de InformagZo e Comunicagéo (TIC) de forma responsavel.

AutoavaliagBo. Sintese da aula.

Objetivos Especificos

Conteudos

Atividades

Metodologias /
Estratégias

Recursos Técnico /
Pedagdgicos

Critérios e Instrumentos
de Avaliacao

- Identificar um problema
e decompd-lo em
subprogramas;

- Identificar componentes
estruturais da
programacio;

- Compreender e criar
instrugdes que envolvam
estruturas de repeticio;

- Utilizar diferentes meios
e aplicagGes que
permitem a comunicagio
e colaboracdo em
ambientes digitais
fechados.

- Componentes de um
programa;

- Carregamentos do
programa do mBlock para
o mBot;

- Utilizag&o de atuadores
de movimento e luz;

- Estruturas de controlo e
repeticio;

- Utilizag&o de sensor de
movimento PIR;

- Tipos de dados,
operadores e expressdes
légicas.

- Marcacdo de presencas;
- Feedback e apoio aos
alunos;

- Aceder 3 plataforma
Classroom para o envio
do programa;

- Esclarecimentos de
duvidas;

- Sintese e reflexdo me
grupo do trabalho
desenvolvide.

Expositivo:
- Exposic3o dialogada;

Interrogativo:
- Colocar questdes;

Demonstrativo:
- Demonstragio de
procedimentos;

Ativo:
- Participagdo na
realizacdo dos problemas;

Interrogativo:

- Debate centrado no
conhecimento dos alunos
e professores;

- Aprendizagem Baseada
em Problemas
(momentos de reflexo,
partilha, discussao,
feedback].

- Kit Tecnoldgico mBot v1;
- Computadores e tablets
com ligagio & Internet;

- Quadro interativo;

- Canetas;

Apresentacio eletrdnica
(ApE);

- Tutariais / Textos de
apoio;

- Ficha de trabalho (com
problemas de
complexidade crescente);
-Grelhas de observagdo /
Avaliagio formativa;

- Linguagem de
programacio por blocos
mBlock.

Avaliagio Formativa:
- Grelha de observagio
direta.

Avaliagio Sumativa:
- Grelha de avaliagdo dos
problemas.
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Anexo J. Plataforma Google Classroom da disciplina

Stream Trabalhos da turma Pessocas Notas

(¥ Calendério Google (@ Pasta do Drive da turma

1. Informagdes :

@ 1.1 - Estrutura modular da disciplina de Intro... Publicado em 20/02
@ 1.2 - Critérios de avaliagdo (Pratica de Ensin... Publicado em 20/02
@ 1.3 - Calendarizagdo da Pratica Ensino Supe... Editado as 7/05

2. Atividades letivas :

@ i. Ficha de avaliagao diagnostica inicial Editado &s 15/03

2.1-Sessdaon.©1- 23 fevereiro :

@ 2.1.1-Aula 1/2 (Plano de aula) Publicado em 23/02
@ 2.1.2 - Apresentacdo eletrénica (aula 1e 2) Publicade em 23/02
2.1.3 - Recolha do trabalho de grupe (proble... Publicado em 23/02

2.2 - Sessaon.° 2 - 2 marco :

@ 2.2.1-Aula 3/4 (Plano de aula) Publicado em 2/03
@ 2.2.2 - Apresentagao eletrénica (aula 3 e 4) Publicado em 2/03
2.2.3 - Recolha do trabalho de grupo (probl... Editado &s 15/03

2.3 - Sessao n.® 3 - 16 marco :

@ 2.3.1-Aula 5/6 (Planc de aula) Publicado em 16/03
@ 2.3.2 - Apresentacio eletronica (aula 5 e 6) Publicado em 16/03
2.3.3 - Recolha do trabalho de grupo (probl... Editado as 29/03
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2.4 - Sessaon.° 4 - 30 mar¢o

@ 2.4.1-Aula 7/8 (Planc de aula) Publicado em 30/03
@ 2.4.2 - Apresentagdo eletronica (aula 7 e 8) Publicado em 30/03
2.4.3 - Recolha do trabalho de grupo (probil... Publicado em 30/03

2.5-Sessaon.? 5 - 4 maio

@ 2.5.1-Aula 9/10 (Plano de aula) Publicado em 4/05
@ 2.5.2 - Apresentac8o eletrénica (aula ¢  10) Publicado em 4/05
2.5.3 - Recolha do trabalho de grupo (probil... Publicado em 4/05

3. Avaliagao

@ 3.1- Rubrica de avaliagio formativa (resolu... Publicado em 23/02

@ 3.2 - Inquérite aos alunos sobre intervengio... Editado &s 8/05

4. Recursos

@ 4.1- Algoritmos (apresentacao eletrénica) Publicado em 23/02
@ 4.2 - Manual mBot v1 Publicado em 23/02
@ 4.3 - Guides de apoic - mBot - parte 1 Publicado em 23/02
@ 4.4 - Guides de apoio - mBot - parte 2 Publicado em 23/02
@ 4.5 - Videos de apoio - Programar com mBot Publicado em 23/02
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Anexo K. Apresentacao eletronica —aulas n.° 1/2

MmBet

Pregramacio do rob

Aula 1e 2

23 fevereiro 2022 — 09.00h/10.45h|

INSTITUTO DF . - 2
E EDUCACAO Professores: Jodo Freitas | Paulo Torcato
\Ttl.'lﬂl 9'9 B

'C Ciénclas
ULisboa

ISR

Objetivos de aprendizagem m B et w; ﬁ

o 02 03
< Rever os conceitos Rever os conceitos -
da clacikmic 6".00 Confruir um robot
o4 05 04
Conhecer o programa Utilizar os blocos de Identificar e resolver
mBlock programacdo os problemas
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Sumadrio: MmMBet “’i ﬁ

= Revisdo dos conceitos de: algoritmo, programacao e robdtica;

= Blocos de Acdo: Conceitos basicos de movimento (velocidade,
direcdo) e tempo;

* Resolucdo do problema do médulo 1.

1. Revisdo de conceitos MBet Wm ﬁ

i. Revisdo do conceito de algoritmo;
ii. Revisao de conceitos sobre robot mBot e seus componentes;

iii. O mBlock (software de programacéo por blocos).
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i. Algoritmos mB tﬁi ﬁ

—~ -~ .

]
(1) 2

D

P —
A L

o
(

Um algoritmo pode ser definido como um
conjunto de passos finitos e organizados para
resolver um determinado problema.

Os algoritmos sdo procedimentos precisos,
ndo ambiguos, padronizados, eficientes e
corretos.

i. Algoritmos mB tw\ ﬁ

e
9

(D

oy
St

https://youtu.be/Da5TOXCwl Sg

https://www.youtube.com/watch?v=Ct-lOOUgmyY
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i. Algoritmos MmBet Wn ﬁ

Tipo de Algoritmos - sandes de queiio

* Trocar lampada
* Pesquisa Google
= Pesquisa Maps

* Videoconferéncia

= Estacdo espacial

i. Algoritmos mMBet w\ ﬁ

Representacao

1. A narrativa descritiva ou descricdo narrativa;
2. 0O fluxograma convencional;

3. O pseudocadigo, também conhecido como linguagem
estruturada ou portugol.
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i. Algoritmos mB thi ﬁ

Narrativa Descritival

MNesta forma de representagio os algoritmos s3o expressos diretamente em
linguagem natural.

Calculo da média de um aluno
= Obter as notas da primeira e da segunda prova
* Calcular a média aritmética das provas

* Se a média for maior que 9,5 o aluno é aprovado,
sendo é reprovado

i. Algoritmos mB tw* ﬁ

Fluxograma Convencional!
Um fluxograma & uma R — Erecucln d&e

representagdo grafica de algoritmos

onde diferentes formas geométricas
implicam distintas agfes (instrugfies, ‘
comandos).
Tal propriedade facilita o
entendimento das ideias contidas

nos algoritmos.
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i. Algoritmos

Representacao de um
algoritmo de calculo da
meéedia de um aluno sob

a forma de um
fluxograma
convencional.

ra
[ wise |
\
L)
f T
{ I
| Mi.hG I|
{ /
i)
ik <. (RL+W3IT
i f i
Ry |
u-"’-’ ! .n'l
L
1

MBet ywed i

i. Algoritmos
Pseudocodigo

O pseudocodigo € uma linguagem artificial e informal
que ajuda os programadores a desenvolver
algoritmos. Esta forma de representacio de

algoritmos € a mais rica em detalhes.




I. Algoritmos

mBet yek

Representacao de um
algoritmo de célculo da
média de uma aluno sob

a forma de pseudocddigo

(*reprezentacio no VisuAlg)

Algoritmo Média
Var N1, N2, Média: Real
Inicio
Leia N1, N2
Média <- (N1 + N2)/2
Se Média >9,5
Entao
Escreva “Aprovado”
Senao
Escreva “Reprovado”
Fim_se
Fim

ii. Robot mBot e componentes

mBet W, il

K,

.- i
Marstioih

® :

'Vem conhecer-
me ! '

v
|
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ii. Robot mBot e componentes m B ot w\ ﬁ

Componentes do mBot ¥ . /
: B g . UG

IMar Rartery W der

ii. Robot mBot e componentes [T Bet W‘ ﬁ

AA Rattery Holder bterface 37V Uthium Battery Wiertace

mCore Interface (placa arduino)

Reset
USH Conrmctor Power Swilch
Motor nterface
RIS Port RIS Port
Lo Rtis] RGE LED
Duzaer Button
R Recerver Ught Sersor

R Ianeneser
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ii. Robot mBot e componentes mBet Wﬁ ﬁ

ii. Robot mBot e componentes I B pt @g ﬁ

Ll Mae Moce
it
Tips
(S "
- Te Sataey of et bné
Ao Com Rl
o

Tipa: I the spoed you 17 is 160 kow, mBat may oot meve I ths case, Bt Ot
juest set higher speed
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iii. Software mBlock MmMBet WQ ﬁ

mBlock 5

il
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iii. Software mBlock mBet W‘ ﬁ
o == T

iii. Software mBlock MmBet @g ﬁ
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2. Blocos de acdo mBet w.ﬁ ﬁ

i. Blocos de movimento e tempo;
ii. Blocos de direcdo e tempo;

iii. Blocos de direcdo e paragem

i. Blocos de movimento e tempo [T B t wa. ﬁ

o . " & move forward at power e for SECE
Ma categoria “Action”,

podemos encontrar os

blocos de movimento @& mave backward at power () % for ) secs
e tempo:
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ii. Blocos de dire¢3o e tempo mBet wg ﬁ

B turn left at power @ % for . 585

Na categoria “Action”,
podemos encontrar os

blocos de direcao e & tum right at power (G % for ) secs
tempo:

iii. Blocos de direcdo e paragem [T Bet m ”

&% mowe fonward ¥ &t povwar m B

Na categoria “Action”,
podemos encontrar os
blocos de diregao e

paragem:. & loftwheasl tums at power @ %. right wheel at pl:nv-:ur@ %

BB stop moving
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3. Problema da aula 1/2 MmBet @ ()

As cidades tem sempre muito transito, os
congestionamentos sdo habituais e quase diarios, assim
compete-te a ti procurar o melhor caminho para o robot

mBot fazer o seu percurso.

3. Problema da aula 1/2

Programa o teu Robot
mBot para fazer um
dos percursos

assinalados do local A 2
até ao local B,
utilizando somente os
blocos de movimento
e direcdo.
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Anexo L. Apresentacao eletronica — aulas n.° 3/4

INSTITUTO DE
EDUCAGAC
ULISBOA

'C Ciéncias
ULisboa

Programa

mBet

Aula 3 e 4

2 margo 2022 — 09.00h/10.45h
Professores: Jodo Freitas | Paulo Torcato

928

ISR

Objetivos de aprendizagem

n

programacdo

02 03
Rever os conceitos Rever o problema da Utilizar os blocos de
de robdtica avla anterior

05

Descrever como
funciona o sensor
ulirassonico e o sensor
seguidor de linha

0

Utilizar blocos de
repeficdo para
controlar o robot

Identificar e resolver
os problemas
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Sumario: mB tﬁﬁ ﬁ

* Revisdo dos conteudos lecionados na aula anterior;

* Apresentacdo do sensor de ultrassom e o sensor seguidor de linha
(percurso sem e com ohstaculos);

* Apresentacdo do problema a resolver na aula;

* Entrega da resolucdo do problema na plataforma Classroom da
turma;

* Sintese da aula.

1. Revisdo da aula anterior m B t W‘ ﬁ

i. Revisao do conceito de algoritmo;

ii. Revisdo sobre os blocos de codigo.
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i. Algoritmos mBet wg 1]

Definicao:

Um algoritmo pode ser definido como um
conjunto de passos finitos e organizados para
resolver um determinado problema.

Os algoritmos sdo procedimentos precisos,
ndo ambiguos, padronizados, eficientes e
corretos.

ii. Blocos de movimento e tempo  [T) Bet wt ﬁ

2 move forward at power () % for . =53

Na categoria “Action”,

podemos encontrar os

blocos de movimento &% move backward at power () % for @) secs
e tempo:
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ii. Blocos de direcao e tempo

MBet wed

Ma categoria “Action”,
podemos encontrar os
blocos de diregao e
tempo:

& tum left &t power @ % for . S80S

i turn right at power @ % for ﬁ 5805

ii. Blocos de direcao e paragem

MmBet ye

&% move forward w &t powear m e

Ma categoria “Action”,
podemos encontrar os
blocos de diregao e
paragem:

B loft wheasl tums at power @ %, right wheel at FI:n'r-:Jr@ %

& stop maving
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ii. Revis3o do Problema modulo 1 MB@t wa ()

Programa o teu Robot
mBot para fazer um
dos percursos

assinalados do local A
até ao local B,
utilizando somente os

blocos de movimento
e direcdo.

2. Sensores mBet wq ﬁ

o & %

E um dispositivo que da um sinal para a detegdo ou
medi¢cao de um elemento fisico (calor, luz, som, pressao,
magnetismo) ao qual responde.

Este dispositivo recebe um sinal ou um estimulo e
responde com um sinal elétrico.

Se & &
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i. Sensor ultrassénico MmBet W‘ ﬁ

O sensor ultrassonico € como os olhos do mBot, este sensor permite
que o mBot saiba a distancia de um objeto a sua frente.

O sensor ultrassonico mede em centimetros (cm) com precisao de 1cm
e distancia maxima mensuravel de 400cm.

i. Sensor ultrassonico m B ot M’: “

Como funciona o sensor ultrassonico:

Receiver

< X
Transmitter \ \\ X(',‘
AR C]'r
| K” / /
| ¥
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I. Sensor ultrassonico mB@t m ﬁ

Para a programacdo deste sensor podemos utilizar alguns blocos das
categorias control, operators e sensing.

& ultrasonic sensor  portd +  distance({om)

i. Sensor ultrassonico

if & ultrasonic sensoe  port3 »  distanceiom) = m then
Exemplo de um bloco
de codigo para
utilizacdo do sensor
ultrassonico:
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ii. Sensor de seguimento de linha [T) B t W‘ ﬁ

O sensor de seguimento de linha é o melhor para identificar superficies
brancas ou pretas puras sem reflexado.

Normalmente, pode-se usar uma fita preta para fazer uma linha de
seguimento numa superficie de cor clara para obter os melhores
efeitos.

ii. Sensor de seguimento de linha [T B ::.;.;:t @Z@\ ﬁ

How the line follower works

L]
LED' tj Photodiode Leoi G Photodiode

’/; ’

74 W :
§ V/4 /
\ /4

/4 N\ /
- e —
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ii. Sensor de seguimento de linha [T Bet Wa ﬁ

Coding the line follower

@ line follower sensor port2 v value

Sensor 1 (left) Sensor 2 (right) Value

Black Black 0
Black White 1
White Black 2
White White 3

ii. Sensor de seguimento de linha m B Zf?t wg u

Situation 1 Situation 3 Situation 4

mBot ks on the black MEOT deviales from the ot devistes from the mEBot k not on the black
ine . e vaiue of the Elack line to the right | T Diack ling 10 the left , the ine , the valze of the R
Tne-follower sensor is0 walue of the line-follower value of the line-followss ne-folower Sansaris 3
kreps roving forward Sensof is 1, shoukd Tum SENSO( 18 2, shoukd Tum turrs back to find the
left back to find the black right back to fing the black line
line back line

(O Incicate the somsar codkd ot receies the infrared sgeel

@ nccats Be st cod rezeny £ e sond
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Il. Sensor de seguimento de linha mB®t @ ﬂ

Exemplo de um
bloco de cadigo para
utilizacdo do sensor
seguidor de linha: Y T
B loivwheel tums at power @0 %, right wheel at poses 1) %

A% ling folowor soncor port2 = waluo -u then

B oo fowad ¢ ot power G %

if A ling folower sansce port2 » value -n then

& left wheel burms ot power E %, rigit whesl at power a %

if A line folower sesos port? » woloe -n then

& move badovsd » ot reer ﬂ £l

3. Problema da aula 3/4 mB®t 0 ﬁ

Os congestionamentos referem-se a uma condicdo em
que os automoveis e outros veiculo guiam a baixas
velocidades com paragens frequentes ou ficam parados
em filas, nas estradas, ruas ou avenidas, diminuindo assim
o fluxo de movimento.

Este fendmeno também é causado por acidentes ou
veiculos avariados na via.
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3. Problema da aula 3/4

Programa o teu mBot para
fazer um dos percursos

assinalados do local A até

ao local B, utilizando os =
blocos de movimento, de
direcdo e o sensor
ultrassoénico para parar
quando encontrar um
obstaculo.
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Anexo M. Apresentacao eletrdnica — aulas n.° 5/6

16 margo 2022 — 09.00h/10.45h

NSTITUTO DR - Jo3 i T
E EDUCAGA Professores: Jodo Freitas | Paulo Torcato
ULISBOA 99 B
'c Ciéncias
ULisboa
S

ISR

Objetivos de aprendizagem m B et W* ﬁ

(] 02 03
Rever os conceitos Rever o problema da Utilizar os blocos de
de robotica avla anterior programacdo
05 04

04
Descrever como Ufizc:"::oc?s c;: Identificar e resolver
funcionam os LED's plE'Do'gs es ag a(obuzzet) os problemas
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Sumario: mB tw‘ﬁ ﬁ

» Revisdo dos conteudos lecionados na aula anterior;

* Apresentacdo dos LED’s da placa Arduino do robot, utilizacdo do
sensor seguidor de linha (percurso sem e com obstaculos);

* Apresentacdo do problema a resolver na aula;

* Entrega da resolucdo do problema na plataforma Classroom da
turma;

* Sintese da aula.

1. Revisdo da aula anterior m B t w\ ﬁ

i. Revisdo sobre a utilizacdo dos sensores;

ii. Revisdo sobre os blocos de codigo.
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i. Sensores MmBet wn ﬁ

o' & %
E um dispositivo que d& um sinal para a detec3o ou

medicdo de um elemento fisico (calor, luz, som, pressao,
magnetismo) ao qual responde.

Este dispositivo recebe um sinal ou um estimulo e
responde com um sinal elétrico.

> @ ﬂ

I. Sensor ultrassonico m B t W\ ﬁ

O sensor ultrassonico é como os olhos do mBot, este sensor permite
que o mBot saiba a distdncia de um objeto a sua frente.

O sensor ultrassonico mede em centimetros (cm) com precisdo de 1cm
e distancia maxima mensuravel de 400cm.
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i. Sensor ultrassoénico m B ot “\ é

Como funciona o sensor ultrassonico:

Receiver

Transmitter-

i. Sensor ultrassénico mB@t w “

Para a programacao deste sensor podemos utilizar alguns blocos das
categorias control, operators e sensing.

it
else

forever
: ®-60
“HR® - O

& ultrasonic sensor  port3 v distance{cm)

g
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I. Sensor ultrassonico mB@t ﬁ. ﬁ

& ultraconic sensor port3 *  distanceic) = ) then
Exemplo de um bloco
de codigo para
utilizacdo do sensor
ultrassodnico:

& move forward »  at power @ %
else

& turn right = at power @ ES

ii. Sensor de seguimento de linha mB@t w ﬁ

O sensor de seguimento de linha & o melhor para identificar superficies
brancas ou pretas puras sem reflexdo.
Normalmente, pode-se usar uma fita preta para fazer uma linha de

seguimento numa superficie de cor clara para obter os melhores
efeitos.
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ii. Sensor de seguimento de linha [T B t wk ﬁ

How the line follower works

LED ' w Photodiode Lﬁni U Photodiode

Wy

e o Y )
\/ A\ /

v

L L] .
ii. Sensor de seguimento de linha [T Bet W“-‘ ﬁ

Coding the line follower

A% line follower sensor  port2 »  value

Sensor 1 (left) Sensor 2 (right) Value
Black Black 0
Black White 1
White Black 2
White White 3
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ii. Sensor de seguimento de linha mB®t @ u

Situation 1 Situation &4
15 an the black Mmdwmesuomtm 8ot devistes from the mEot ik not on the back
"n::u,'u—..-mh:dh Black line to he righs Back line 10 the feft, the ine, the value of the
Ene-foliowes sensr is 0, vwecnheumfdla-w value of the line-followsr ine-follower sansar is 3
kreps rmoving forward sensonsl shoukd um SeNsor 1S 2, shoukd um Tuns back to find the
oft back ta find the black right back ro fing the black line
Iine backline

(O ncicate fru somsor coodkd nc receive the infrared sgeal
@ inccite e semscr ok receve oo irfeaced sl

ii. Sensor de seguimento de linha mB@t @ ﬁ

Exemplo de um
bloco de cédigo para
utilizacdo do sensor
seguidor de linha:

B mow loeward v 3t powor @) %

&% lino folowor sonsor port2 v vahe - () then

& Jeft wheel lums at power o F. rght wheed at powes m %

A& lino folowne seesoe port2 ¥ valuo -o thon

& left wheel tums at power o %. right whed at power o ®

it B line fofower seior port2's veioe = () then

& move backward v of power Q %
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2. RGB LED (light-emitting diode) MB@&1 WP, (e

A sinalizacdo de emergéncia (luminosa e sonora), serve
para varios propositos importantes.
O primeiro, é para transmitir de forma visual ou audivel
uma deslocacdo urgente ou de emergéncia.

O segundo, é sinalizar a presenca de um veiculo de
emergéncia num local de acidente ou um local perigoso.

i. RGB LED

& wmon all v Sghtwith color red ° green ‘ biue 0
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i. RGB LED MmBet ye i

Using RGB LEDs

Red Green Blue Result
255 0 0 Red
255 255 0 Yellow

255 255 255 White

ii. BUZZER

& play sound at frequency of m Hz for ‘ s

& playnote Cdw  fox @ beats
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iii. Cadigo veiculo de emergéncia [T Bet W\ ﬁ

Exemplo de um

bloco de cédigo para & when on-board bufton pressed v 7
utilizacdo do LED's e P — . 1

o0 Buzzer para 5
Sim u | ﬂl;gﬂ de um &% tuman all v light with color red a gresn n blus n
Ve fCu | o de &% tumon left »  light with color red ﬂ graen a biue a

- .
em Erge ncla: 4 play sound at frequency of @ Hz for m S80S
&% tumon all v light with color red a grean ﬂ bl n

&% tumon nght *  light with color red 'n gresn a bl a
4% play sound at frequency of IRl Hz for m S80S

3. Problema da aula 5/6 MmBet w\ ﬁ

wqarenrs
Wi
As cidades inteligentes podmm s oo ——
(Smart Cities) usam imen | arans

informacado e anart

] mEnatagunng
comunicacdo ! 2 -
tecnologica para I =
I_ - digttal =itican:

aumentar a
sustentabilidade e
eficiéncias dos servicos.

COMPOMENTS OF A SMART CITY
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3. Problema da aula 5/6

Programa o teu mBot para
fazer um dos percursos

assinalados do local A até

ao local B, utilizando os
blocos de movimento, de
direcdo e o sensor
ultrassonico para parar
quando encontrar um
obstaculoeligaro LED e a
sirene de emergéncia.
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Anexo N. Apresentacdo eletronica —aulas n.° 7/8

30 margo 2022 — 09.00h/10.45h

INSTITUTO DE - z i

E SOUCACAD Professores: Jodo Freitas | Paulo Torcato
ULISEOA 9°B

'C Ciéncias
ULishoa

—

lIEA

Objetivos de aprendizagem m B et w“ ﬁ

Rever os conceitos Rever o problema da Utilizar os blocos de
de robdtica avla anterior programacdo

05 04
Utilizar o sensor de luz Identificar e resolver .
e modulo LED RGB @emm Cﬂmm auvla
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Sumario: mBet w‘ ﬁ

= Revisdo dos conteudos lecionados na aula anterior:

* Apresentacdo do sensor de luz;
* Apresentacdo do problema a resolver na aula;

* Entrega da resolucdo do problema na plataforma Classroom da
turma;

= Sintese da aula.

1. Revisdo da aula anterior m B t W‘ ﬁ

i. Revisdo sobre a utilizacdo dos LED's e Buzzer;

ii. Revisdo sobre os blocos de codigo.
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i. RGB LED (light-emitting diode) [T Bet W' ﬁ

A sinalizacdo de emergéncia (luminosa e sonora), serve
para varios propositos importantes.
O primeiro, é para transmitir de forma visual ou audivel
uma deslocagdo urgente ou de emergéncia.

O segundo, é sinalizar a presenga de um veiculo de
emergéncia num local de acidente ou um local perigoso.

i. RGB LED MBet g

& wmon all v Hghtwith color red c green . biue o
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i. RGB LED

Using RGB LEDs

Red Green Blue Result
255 0 0 Red
255 255 0 Yellow

255 255 255 White

i. BUZZER

& play sound at frequency of 0 Hz for ‘ secs

& playnote C4w  for (B beats
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ii. Cédigo veiculo de emergéncia [T B ot W‘ e

Exemplo de um

bloco de cddigo para voeut @
Utiliza§50 do LED'S e & tumon allv I»ghtmrhcok‘xvnde grnnohlmo

o Buzzer para & tumon left v light with color red ) green @) blue

simulagao de um i ploy st gy f (Y et Q)

veiculo de & tumon all v Tight with color red () green (@) biue @

emergéncia: s o gt o' Sttt vl () greem ) 1hee @)
play sound at fraquency of (D) Hz for @B secs
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i. Médulos: Sensor de luz MmBet w\ n

O sensor de luz permite o controle do robot mBot em funcdo da
luminosidade. Este permite detetar a intensidade da luz num certo
local.

W light sensor port3 »  light intensity

port3
portd
onbosrd

i. Médulo: Sensor de luz mBet w\ ﬁ

)
>
Para a programacao deste sensor
devemos instalar uma das extensoes
do mBlock, neste caso Light Sound. Light Sound
By mBlodk offidal Q68 8

Give your mBot lights and sounds

effects lding Light-chaszing
Robot, Scompion Robot and Smart
Lamp
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i. M6dulo: Sensor de luz MmBet w\ ‘

g ¥

Ught Sousd " o0
e bt e
bpuand

ii. Médulo LED RGB MmBet we i

Este mddulo tem 4 LED’s RGB, estes que sdo possiveis de ser
controlados independentemente e ajustar a sua cor e o brilho.

W RGOLED portlv hightsup all v withcolor| |
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iii. Blocos de codigo mBﬁt ﬁ ﬁ

Exemplo dos blocos de cddigo da extensdo do mBlock: Light Sound

* RGE LED» portl = ||gh1:_: up all v with color B 1 for . SBCE

* RGELED portl = lights up  all »  with color |

W RGELED pormi v fightsup all v with color red (SR areen () biue @)

* light sensor  port3 »  light intensity

iv. Codigo sensor luz e LED RGB mBﬁt ﬂ ﬁ

Exemplo de um bloco de
cadigo para a utilizacdo

dos modulos sensor de luz & stop maving
e LED RGB

W RGHLED portl v Fghtsup all » withcolor () for () secs

2 mova forward at powser E % for n RO
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3. Problema da aula 7/8 MmBet W‘ ﬂ

St
torming’
wyrhwiture

Wi R
Meniity

sn Smact  Open
tieaspartatisa  buligings

gor —rr As cidades inteligentes
net  man 2 (Smart Cities) usam
— informacéo e
. - e comunicacéo
I : - oo tecnoldgica para
: T L Y st aumentar a

sustentabilidade e
eficiéncias dos servicos.

OF A SMART CITY

COMPONENTS

3. Problema da aula 7/8 :

Programa o teu mBot para
fazer um dos percursos

assinalados do local A até

ao local B, utilizando os
blocos de movimento, de
direcdo e o modulo sensor
de luz para parar quando
encontrar auséncia de luz
e sinalizar com o médulo
RGB.
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Anexo O. Apresentacao eletronica — aulas n.° 9/10

MmBet

bots con

2%  Aula 9 e 10

4 maio 2022 — 02.00h/10.45h
INSTITUTO DE - Z i
E sl e Professores: Jodo Freitas | Paulo Torcato
ULsmOA 928
Ciénclas
ULizsboa

2

=Y

Objetivos de aprendizagem

MBet e

Rever o problema da
avla anterior

05
Identificar e resolver
os problemas

Rever os conceitos
de robdtica

Utilizar o sensor de
movimento PIR
(Passive infrared
sensor)

Utilizar os blocos de
programacdo

06
6&1 avla
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Sumdrio: mB th ﬁ

* Revisdo dos conteudos lecionados na aula anterior:

= Apresentacdo do sensor PIR (Passive infrared sensor);
= Apresentacdo do problema a resolver na aula;

= Entrega da resolucdo do problema na plataforma Classroom da
turma;

= Sintese da aula.

1. Revisdao da aula anterior M B t Wx ﬁ

i. Revisdo sobre a utilizacdo do sensor de luz e do médulo LED RGB;

ii. Revisdo sobre os blocos de codigo.
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i. Modulos: Sensor luze LEDRGB M B@t wg “

i. Modulos: Sensor de luz mBet w@ ﬁ

O sensor de luz permite o controle do robot mBot em funcado da
luminosidade. Este permite detetar a intensidade da luz num certo
local.

% light sansor port3 v light Intansity

port3
portd

onboard
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i. M6dulo LED RGB MBet W il

Este modulo tem 4 LED's RGB, estes que sdo possiveis de ser
controlados independentemente e ajustar a sua cor e o brilho.

MW RGBLED portl = lightsup all v with color |

ii. Blocos de cadigo mBet ﬁg ﬂ

Exemplo dos blocos de cédigo da extensdo do mBlock: Light Sound

¢ RGOLED portl v Nightsup all v withcolor | for @) secs

% RGELED portls lightsup all e withcolor|

RGE LED port] + lights up  all ¢ with color red SR aresn o bliie n

* light sensor port3 »  light intensity

W sound sensor port3 = [oudness
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2. Sensor PIR (Passive infrared) [T Bet W\ ﬁ

O Médulo Sensor de
Movimento PIR é um médulo
que deteta a radiacao
infravermelha emitida pelo
corpo humano ou animal, num
raio maximo de 6 metros.

i. Sensor PIR (como funciona) MmBet w. ﬁ

Fresnel lens
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i. Modulo: Sensor de luz

Para a programacao deste sensor
devemos instalar uma das extensdes

do mBlock, neste caso Maker’s n
Pla tform, Maker's Platform

By mBloce officia oQ

mBct Extensors Colection

i. Modulo: Sensor de luz

mabatioch | mlleck € W' pia

m— ¢ |
."“'"“"‘"‘ i.T el :
e ~.

!
()
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i. Codigo sensor PIR MmBet w-u ﬂ

& wihen on-beard buttan pressed « 7

Exemplo de um bloco de
cadigo para a utilizacao

d'D sensor PlR [PaSSIUE &% play sound at Tregqueray of n Hz Tor ' o
infrared sensor)

MW P sencor peortd v detects human's mation?
& mowve fonwarnd at paser a % for ' SECE

& LED sl v shows color (| or i secs

& move fowand 8t power ﬂ % o G 505

3. Problema da aula 9/10 mMBet wg ﬁ

[
fniming’
wariawtur

WL Fi
Hkiliny

T e As cidades inteligentes

treaspartatles  bulldings  deta Smaan grhl)

ia

dmen e (Smart Cities) usam
informacdo e
comunicacio
- .. tecnologica para
HlL aumentar a
sustentabilidade e
eficiéncias dos servicos.

Smart
menatacturing

COMPOMENTS OF A SMART CITY
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3. Problema da aula 9/10

Programa o teu mBot para
fazer um dos percursos

assinalados do local A até

ao local B, utilizando os
blocos de movimento, e o
modulo sensor PIR para o
robot abrandar quando
detetar movimento
humano, na passadeira.
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Anexo P. Autorizacdo para realizacdo investigacao (Direcdo do AEPM)

Escola Secundaria da Portela

Sacavem, fevereiro de 2020

Exmo. Senhor Diretor do Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide

Eu, Jodo Paulo Nogueira de Castro Freitas, encontro-me a desenvolver um estudo sobre:
“Introducio & Programac3o e & Robética Educativa no Ensino Bésico através da
metodologia de Aprendizagem Baseada em Problemas”. Este estudo é realizado no
dmbito da pratica de ensine supervisionada, integrada no Mestrade em Ensino da
Informética, ministrado pelo Instituto de Educagdo da Universidade de Lishoa. Este é
orientado pela Professora Doutora Neuza Pedro e Professor Doutor Luis Moniz, e sendo
ainda o Professor Cooperante Paulo Torcato, docente de disciplina de Introducdo 3

Robadtica.

Assim, necessito de fazer a parte empirica deste trabalho que inclui a observag3o,
participag3o e lecionagao das aulas da Turma B do 9.2 ano. relativamente a unidade
tematica de Introducio a Programacgao, bem como aplicar questionarios aos alunos da

referida turma.

Solicito ent3o a V. Exa a autorizacio para proceder ao referido estude no seu

estabelecimento de ensino a Escola Secundaria da Portela.

Comprometo-me a tomar as medidas necessarias, para garantir o normal
funcionamento de todo este processo, e também salvaguardar o anonimato dos

intervenientes e tratar os dados com confidencialidade.

Sem outro assunto de momento agradego desde ja a sua ateng3o e disponibilidade e

solicito que clique no link abaixo indicado e confirma-se a sua autorizacio.

Com 05 meus cumprimentos,

Jo3o Freitas
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Anexo Q. Autorizagéo para realizagao investigacéo (Encarregados de Educagéo)

Escola Secundaria da Portela

Sacavém, fevereiro de 2020

Exmola) Sr(a) Encarregado(a) de Educacio

Eu, Jodo Paulo Mogueira de Castro Freitas, encontro-me a desenvolver um estudo sobre:
“Introducdo & Programacdo & a Robdtica Educativa no Ensino Basico através da metodologia de
Aprendizagem Baseada em Problemas”. Este estudo & realizado no ambito da pratica de ensino
supervisionada, integrada no Mestrado em Ensino da Informatica, ministrado pelo Instituto de
Educagdo da Universidade de Lisboa. Este € orientado pela Professora Doutora Neuza Pedro e
Professor Doutor Luis Moniz, e sendo ainda o Professor Cooperante Paulo Torcato, docente de

disciplina de Introducdo 3 Robdtica.

Assim, necessito de fazer a parte empirica deste trabalho que inclui a observacdo, participacdo
e lecionagdo das aulas da Turma B do 9.2 ano. relativamente a unidade tematica de Introducio

a Programacao, bem como aplicar questionarios aos alunos da referida turma.

Solicito a V. Exa a autorizacdo para proceder a recalha de dados e imagens sobre a intervencéo
atras descrita comprometendo-me desde ja a garantir o anonimato dos alunos & a
confidencialidade dos dados obtidos que apenas serdo usados como parte empirica do relatério
da Pratica de Ensino Supervisionada e artigos a publicar em revistas cientificas ou a apresentar

e Congressos nacienais e internacionais.

Sem outro assunto de momento agradeco desde ja a sua atencdo e disponibilidade e solicito

que proceda ao preenchimento do destacavel indicado e confirme a sua autorizacdo.

Eu, Encarregado de Educacdo do(s) aluno(s)

,n.g da turma B do 9.2 Ano, autorizo

ofa) meu (minha) educandofa) a participar na ressolha de dados e contribuir com a sua
participacdo na Pratica de Ensino Supervisionada aluno de Mestrado Jodo Paulo Mogueira de

Castro Freitas.
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Anexo R. Teste de Normalidade (Kolmogorov-Smirnov/Shapiro-Wilk)

Testes de Normalidade

Sexo 1 masculing 2 Kolmogorow-Smirnov? Shapiro-Wilk
fernining Estatistica Sig. Estatistica gl Sig.
Algaoritmia 1 166 17 2007 924 17 74
2 250 8 1580 8ar 8 273
Robdtica 1 206 17 053 919 17 140
2 312 8 021 840 8 075
Programagdo 1 185 17 126 814 17 AT
2 443 g8 =001 601 B =001
Pontos 1 224 17 023 801 17 070
2 234 ] 2007 954 8 754
Algaoritmia 1 203 17 060 915 17 123
2 30 8 031 782 8 018
Robdtica 1 255 17 004 848 17 010
2 205 8 2007 931 8 522
Programagdo 1 2349 17 011 8eg 17 044
2 185 g8 2007 954 B 801
Pontos 1 247 17 0oy 914 17 17
2 151 g8 2007 938 B A83

* Este é um limite inferior da significdncia verdadeira.

a. Correlagdo de Significancia de Lilliefors
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Anexo S. Teste de Homogeneidade de Variancia (Estatistica de Levene)

Teste de Homogeneidade de Variancia

Estatistica de

Levene alt al2 Sig.

Algoritmia Com hase em média 003 23 LT
Com base em mediana 029 23 JB6E6
Combase em mediana e 029 22,017 JBBE6
com gl ajustado
Com base em média o2 23 G688
aparada

Robdtica Com base em média 128 23 724
Com hase em mediana 0g8 23 gr0
Com base em mediana & g8 18,296 70
com gl ajustado
Com base em meédia 164 23 689
aparada

Programagdo  Com base em méedia 1,601 23 218
Com hase em mediana 2,361 23 138
Com base em mediana e 2,361 22,956 138
com gl ajustado
Com base em meédia 1,768 23 1ay
aparada

Pontos Com base em média ooz 23 863
Com base em mediana 036 23 ,BA0
Com base em mediana e 036 22,850 850
com gl ajustado
Com hase em média 000 23 986
aparada

Algaoritmia Com base em média 038 23 845
Com base em mediana 003 23 856
Combase em mediana e 003 21,322 56
com gl ajustado
Com base em média 048 23 832
aparada

Rohbatica Com hase em media 206 23 654
Com base em mediana 113 23 739
Combase em mediana e 113 22,698 740
com gl ajustado
Com base em média 105 23 G663
aparada

Programagdo  Com base em média 2,370 23 37
Com hase em mediana 1,688 23 220
Com base em mediana e 1,588 21,867 221
com gl ajustado
Com base em meédia 2310 23 142
aparada

Pontos Com base em média 214 23 44
Com hase em mediana 282 23 584
Com base em mediana e 282 22,981 594
com gl ajustado
Com base em meédia 278 23 603

aparada
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Anexo T. Ficha de Avaliacao Inicial (pré-teste)

0 siMa Pagina 1

1. Ficha de avaliaco inicial (pré-teste)

Nome: Exemplo
Ndmero: 0
Total de pontos: 0/ 0 (0 %)

1 - Indica a definicdo correta de algoritmo

Uma sequéncia de instrucdes ordenadas, infinitas e ndo-amblguas que sdo empregadas para
executar uma tarefa

Uma sequéncia de instruces desordenadas, finitas e ndc-ambiguas gue s3o empregadas
para executar uma tarefa
2Uma sequéncia de instrugbes ordenadas, finitas e ndo-ambiguas que sdo empregadas para
executar uma tarefa

5 pontos
2 - Quais as fases de um algoritmo?
Processamento, entrada e saida
<Entrada, processamento e saida
Entrada, saida e processamento
5 pontos

3 - Quais os estados possiveis que um tipo l6gico (boleano) pode assumir?

SVerdadeiro, Falso
Verdadeiro, Incerto
Falso, Incerto

5 pontos

4 - 0 que & uma varidvel?
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O siMA Pagina 2

=Um local na meméria do computador usado para armazenar temporariamente dados
Uma estrutura complexa de célculo
Uma estrutura de repeticdo

5 pontos

5 - Identifica nas opcdes, quais sao os operadores aritméticos.
2>+ -* [ % div
=<>D>L >D=K=

AND, OR, NOT (E, OU, NAO)

5 pontos

6 - Verifica a imagem com atencao e indica qual o sensor/médulo que esta aqui representado:

Sensor seguidor de linha
Sensor de luminosidade
=Sensor ultrassénico

5 pontos

7 - Verifica a imagem com atencao e indica qual o sensor/médulo que esta aqui representado:
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O siMA Pégina 3

Sensor seguidor de linha
Sensor ultrassénico
=<Mdbdulo adaptador RJ25 para 6 pinos

5 pontos

8 - Verifica a imagem com atencao e indica qual o sensor/mddulo que estd aqui representado:

=Sensor de movimento PIR
Médulo potenciémetro 50k
Sensor seguidor de linha

5 pontos
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O SiMa Pagina 4

9 - Verifica a imagem com atencao e indica qual o sensor/médulo que estd aqui representado:

Sensor de movimento PIR
<Sensor de luz
Sensor seguidor de linha

5 pontos

10 - Verifica a imagem com atencao e indica qual o sensor/médulo que estad aqui representado:

<Médulo joystick
Mdédulo potenciémetro 50k
Médulo LED RGB
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© sima Pagina 5

5 pontos

11 - Verifica a imagem com atencao e indica qual a finalidade do bloco de programacao que
estd aqui representado:

forever
5
Repete as mensagens
<Repete o contetdo do ciclo
Repete uma vez
5 pontos

12 - Verifica a imagem com atengdo e indica qual a finalidade do bloco de programacao que
estd aqui representado:

<Se for cumprida a condicdo entdo executa o cédigo
Se estiver vazio entio executa o cédigo
Se for cumprida a condicao repete para sempre

5 pontos

13 - Verifica a imagem com atencao e indica qual a finalidade do bloco de programacao que
estd aqui representado:

repest until

Repete as mensagens uma vez
Repete o contetdo do ciclo
<Repete o conteddo do ciclo até cumprir a condi¢ao
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O sima Pagina 6

5 pontos

14 - Verifica a imagem com atengao e indica qual a finalidade do bloco de programacao que

estd aqui representado:

=<Espera até a cumprir a condicdo
Espera 10 segundos
Espera que o robot se ligue

5 pontos

15 - Verifica a imagem com atengao e indica qual a finalidade do bloco de programacao que
estd aqui representado:

=<Se for cumprida a condicdo entdo executa o primeiro bloco de cédigo, sendo executa o bloco
alternativo

Se for cumprida a condicdo entdo executa o segundo bloco de cédigo, sendo executa o
primeiro bloco de cédigo.

Se estiver vazio entdo executa s6 o primeiro bloco de cédigo

5 pontos

16 - Verifica a imagem com atengdo e indica qual a finalidade do bloco de programacao que
estd aqui representado:

e LED all v shows color Cpick random o o m

Liga os LED de 1 a 10 segundos
=Liga os LED com cores aleatérias de 1 a 10
Liga os LED com a cor verde durante 10 segundos
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0 siMA Pégina 7

5 pontos

17 - Verifica a Imagem com atencdo e indica gual o comportamento do robot através do cédigo
aqui representado:

e 10

Repete as instrugdes do ciclo
Repete até veres o nimero 10 no ecrd
<Repete 10 vezes as instrucdes do ciclo

5 pontos

18 - Verifica a imagem com atencdo e indica qual a finalidade do blocoe de programacao que
esta aqui representado:

& move forward at power @ % For n sECE

Move o robot para a frente a 50% de poténcia apds 1 segundo
=<Move o robot para a frente a 50% de poténcia durante 1 segundo
Move o robot para a frente 50 segundos a 1% de poténcia

5 pontos

19 - Verifica a imagem com atengdo e indica qual a finalidade do bloco de programacgao que
esta aqui representado:

&R left wheal fums at power @ %. right wheel at power m %

Move a roda esquerda a 30% de poténcia e a roda direita a 20% de poténcia
<+Move a roda esguerda a 20% de poténcia e a roda direita a 30% de poténcia
Move a roda esquerda a 50% de poténcia e a roda direita a 50% de poténcia

5 pontos
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0 siMa Pagina §

20 - Verifica a imagem com atencdo e indica qual a finalidade do bloco de programacao que
esta aqui representado:

=k LED all v shn:nw':-i.'ﬂlcnr-i_.

Liga todos os LED a vermelho
Liga todos os LED durante 1 segundo
=<Liga todos os LED a vermelho durante 1 segunda

5 pontos
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Anexo U. Ficha de Avaliagdo Final (pds-teste)

0 siMa Pégina 1

Ficha de Avaliacdo Final (pés-teste)

Nome: Exemplo
Numero: 0
Total de pontos: 0/ 0 (0 %)

1- 1. Indica a definicdo correta de algoritmo

Uma sequéncia de instrugbes ordenadas, infinitas e ndo-amblguas que sdo empregadas para
executar uma tarefa

Uma sequéncia de instrucdes desordenadas, finitas e ndo-ambiguas gue sdo empregadas
para executar uma tarefa
<Uma sequéncia de instrugdes ordenadas, finitas e ndc-ambiguas que sdo empregadas para
executar uma tarefa

5 pontos

2 - 2. 0 gue significam respetivamente, os simbolos de fluxogramas aqui representados?

Processo, Decisfo, Entrada/Saida
SDecisio, Processo, Entrada/Saida
Entrada/Saida, Decisdo, Processo

5 pontos

3-3. 0 que & uma varidvel?

2Um local na memdria do computador usado para armazenar temporariamente dados
Uma estrutura complexa de calculo
Uma estrutura de repeticdo
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0 siMa Pagina 2

5 pontos

4 - 4, 0 gue entendes por valor de uma constante?

<E um valor que ndo sofrera alteragdes, permanecera sempre igual, nunca muda
E um valer que sofrerd alteracdes, consoante o cédigo
E um valer que no sofrerd alteragdes, se estiver dentro de um ciclo de repeticio

5 pontos

5 - 5. Se o algoritmo fosse adaptado para as classificacies do ensino basico (1 a 5 valores), qual
seria a alteracdo a fazer no bloco de decisdo para que o aluno fosse aprovado ou reprovado.

|

Calcular
média

Media = 3
FMédia == 3
Média <= 3

5 pontos

6 - 6. Verifica a imagem com atencdo e indica qual o sensor/mddulo que esta aqui
representado:
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O siMa Pégina 3

Sensor seguidor de linha
Sensor de luminosidade
=<Sensor ultrassdnico

5 pontos

7 - 7. Verifica a imagem com atencao e indica qual o sensor/médulo que esta aqui
representado:

<Mdbdulo LED RGB
Médulo adaptador R)25 para 6 pinos
Matriz LED RGB

5 pontos
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O SiMA Pédgina 4

8 - 8. Verifica a imagem com atencao e indica qual o sensor/mddulo que esta aqui
representado:

Médulo LED RGB
=2Médulo potenciometro 50k
Matriz LED RGB

5 pontos

9 - 9. Verifica a imagem com atencdo e indica qual o sensor/mddulo que esta aqui
representado:

=<Sensor de movimento PIR
Médulo potenciémetro 50k
Sensor seguidor de linha
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5 pontos

10 - 10. Verifica a imagem com atencao e indica qual o sensor/médulo que esta aqui
representado:

Sensor de cor
=Sensor sequidor de linha
Sensor de movimento PIR

5 pontos

11 - 11. Verifica a imagem com atencao e indica qual 2 finalidade do bloco de programacao que
estd aqui representado:

Repete as mensagens
<Repete o conteldo do ciclo
Repete uma vez

5 pontos
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12 - 12. Verifica a imagem com atencdo e indica gual a finalidade do bloco de programacio que
estd aqui representado:

=25e for cumprida a condicdo entdo executa o codigo
Se estiver vazio entio executa o codigo
Se for cumprida a condicdo repete para sempre

5 pontos

13 - 13. Verifica a imagem com atencado e indica qual a finalidade do bloco de programacao gue
estad aqui representado:

Repete as mensagens uma vez
Repete o conteddo do ciclo
<FRepete o conteldo do ciclo até cumprir a condigdo

5 pontos

14 - 14. Verifica a imagem com atencdo e indica qual a finalidade do bloco de programacao que

esta agui representado:

=Espera até a cumprir a condigdo
Espera 10 segundos
Espera que o robot se ligue

5 pontos

15 - 15. Verifica a imagem com atencao e indica qual a finalidade do bloco de programacao que
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O sima

esta aqui representado:

=Se for cumprida a condi¢do entdo executa o primeiro bloco de cédigo, sendo executa o bloco
alternativo

Se for cumprida a condicdo entdo executa o segundo bloco de cddigo, sendo executa o
primeiro bloco de cédigo.

Se estiver vazio entdo executa s6 o primeiro bloco de cédigo

5 pontos

16 - 16. Verifica a imagem com atencdo e indica qual a finalidade do bloco de programacao que
estd aqui representado:

it LFD all v shows wolo p‘l k random o o m

Liga os LED de 1 a 10 segundos
=Liga os LED com cores aleatérias de 1 a 10
Liga os LED com a cor verde durante 10 segundos

5 pontos

17 - 17. Verifica a imagem com atencdo e indica qual o comportamento do robot através do
cddigo aqui representado:

&% move forward at power @ % for o secs

O robot anda para a frente a velocidade de 50% durante 5 segundos
O robot anda para a tras a velocidade de 50% durante 5 sequndos
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=0 robot fica parado

5 pontos

18 - 18. Verifica a imagem com atencdo e indica qual o comportamento do robot através do
codigo aqui representado:

&% move forward at power @ % for o secs

O robot liga os LED com a cor vermelha durante 5 segundos
=0 robot anda para a frente a velocidade de 50% durante 5 sequndos

O robot liga os LED com a cor vermelha durante 5 segundos e anda para a frente a velocidade
de 50% durante 5 segundos

5 pontos

19 - 19. Verifica a imagem com atencao e indica qual o comportamento do robot através do
cddigo aqui representado:

& move forward v at power @ %

wait until & ultrasonic sensor  portd v distance(cm) < @

&% stop moving

0 robot anda em frente durante 10 sequndos
=0 robot anda em frente durante e para ao encontrar um objeto a 10 cm
O robot anda em frente e acelera a 50% e ao fim de 10 ¢m para
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5 pontos

20 - 20. Verifica a imagem com atencao e indica qual o comportamento do robot através do
cddigo aqui representado:

whan mBat{mcare] starts up

wait until . &% when on-board button pressed v 7

st av o EY
set bew (o@

& move forward st power & %for B secs

Quando clicar no botdo da placa, o robot anda em frente a velocidade de 10% durante 50
segundos

=<Quando clicar no botao da placa, o robot anda em frente a velocidade de 50% durante 10
segundos

Quando clicar no botdo da placa, o robot ndo faz nada

5 pontos
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Anexo V. Apresentacdo eletrdnica - Algoritmos

— —

S\
&

—

-

[ ALGORITMOS

* "’A'I L]

Professor Jodo Freitas
Soog D

[kl piTeitas Peduy
f—_

SUMARL(

Revisdo do conceito de algoritmo.
Formas de representacdo de algoritmos:

-Descrigdo narrativa, fluxogramas e pseudocédigo.

—

/
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| B
NOHO DE ALGORITMO

| De a0 de algoritmc

| - Y

O

ff aA\p ﬁ
X
Um algoritmo pode ser definido como um
conjunto de passos finitos e organizados
para resolver um determinado problema. -L

N )
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ad\s,

Os algoritmos sao procedimentos
precisos, ndo ambiguos, padronizados,
eficientes e corretos.

.

=

X

/

!

0 QUE £ UM A6ORTMO

https://youtu.be/Da5TOXCwLSg

ﬁ
k4
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A LGD RI'\' 0 S Sandes de queijo
M Trocar ldmpada
Fan Google Search
: Y Google Maps
Videoconferéncia

Estacdo espacial

O

R[PR[S[NTA(AD D[ ALGDRUMOS

| ‘mas de o dos algoritm

165




a\n
T %

=

A narrativa descritiva ou descricao narrativa;

f

O fluxograma convencional;

O pseudocddigo, também conhecido como )
linguagem estruturada ou portugol. /

O
-
I
—_
—_
=]
J—
pr—
-
I
p—
—rr
L |
~
—_——
—
—
PR—
-
I

166




4

L

\—

Nesta forma de representacao os algoritmos sao
expressos diretamente em linguagem natural.

2

NARRATIVA DESCRITIVA — EXEMPLO |

Receita de bolo Leve a forma ao forno
Misture os ingredientes Enquanto nao corar
Unte a forma com deixe a forma no forno
manteiga Retire do forno
Despeje a mistura numa Deixe arrefecer

forma

Se houver coco ralado

entao despeje sobre a

k mistura
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NARRATIVA DESCRITIVA — EXEMPLO ]

Tomar banho Enxugar-se
Entrar na casa de banho e Vestir-se
tirar a roupa

Abrir a torneira do

chuveiro

Entrar na agua

Ensaboar-se

Fechar a torneira

k Sair da agua

NARRATIVA DESCRITIVA — EXEMPLO 3

Calculo da meédia de um aluno
Obter as notas da primeira e da segunda prova
Calcular a média aritmética das provas

senao é reprovado

Se a média for maior que 9.5, o aluno é aprovado,
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f ﬁ
y 4
Na pratica, esta representacao é pouco usada
porque o uso da linguagem natural da muitas

vezes oportunidade a mas interpretacoes,
ambiguidades e imprecisoes.

\—

N

Fa W al |

)

HLUXOGRAMA CONVENCIONAL

| - Y,

O
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Um fluxograma € uma representacao grafica de
algoritmos onde diferentes formas geométricas
implicam distintas acoes (instrucoes, comandos).
Tal propriedade facilita o entendimento das

ideias contidas nos algoritmos. j

—

Sy
e
Ma represencdo dos fluxogramas, sera utilizada a seguinte notacdo:

\
Jc - .

Satda d

'1':'_':”._.0 Fim iteracio W—

’ (Cicla)

Sentido do fluxo
de dados j
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K

L

Um fluxograma tem um simbolo inicial, por onde comeca
a execucao do algoritmo, e um ou mais simbolos finais,
que sao pontos onde a execucao do algoritmo acaba.

\

@ s N

4

e

Partindo do simbolo inicial, existe um caminho orientado
para ser seguido, que representa a Unica sequéncia de
execucao das instrugoes.

-
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Excecoes a esta regra sao:
os simbolos finais, dos quais nao sai nenhum fluxo;
os simbolos de decisao, dos quais pode haver mais
do que um caminho de saida (normalmente dois
L{:a minhos), que representam uma bifurcacao no fluxo.
e SN
(=)
[ wma |
Representacao de um —
p & algoritmo de calculo da '
média de um aluno sob a e
forma de um fluxograma
convencional. Fexemplo 3 AN )
(""-'-.-.'-.--.:}.-\r S -.‘I provsdo |
\\\_//’ i / ‘L
"—.f L -
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PSEUDOCODIGO

| - Y

)

r 2N ﬁ

O pseudocodigo é uma linguagem artificial e
informal que ajuda os programadores a
desenvolver algoritmos. Esta forma de
representacdo de algoritmos é a mais rica em -L

detalhes.
N J

—

"
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M ‘\
Ma escrita de algoritmos em pseudocodigo serdo consideradas as

seguintes opgdes:

Os algoritmos sao delimitados pelas etiquetas Inicio e Fim;

As etiquetas Entrada e Saida sao utilizadas na explicacao das
entradas e saidas de dados:

As acoes sao descritas através de verbos no infinitivo.

L —
Fa

\—

logicos e atitméticos mais comuns, de acordo com a seguinte
semantica:

r -‘-@1 h"\\.
ﬁ escrita de algoritmos sao utilizados os operadores relacionais,

K < | Menoar que + S0MaA

= | maior que — - | subtracgao
e, " COR LG — -
e * | multiplicacio
ou, " | disjungao ——
|/ | divisdo

’
div | divisio inteira

g

maior ou igun] que
menor ou igual que
igual _ _
diferente % resto da divisao inteira J

| 1A {1

nfg, - | negacio

i
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e SN

As instrucoes do tipo sequencial sao as mais simples de todas,
sao responsaveis pela entrada/saida de dados, execucao de

calculos e atribuicdo de valores a variaveis:
e
¥ ]
instrugiol inicin
in'.1'rl|:1-;I iol :"‘.1.“5|-Iu‘,"§'3"—:’:
<instrugiod>;
M S -
instruciod “inetruginds;
¥ fim J(
As instrugoes de escrita permitem fazer a saida de dados

(tipicamente para o écran) sejam estes variaveis efou textos efou
resultado de calculos:

K

g

inicio

lescr9ver' escrever <lista-de-variaveis/textos>;

. in
X
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As instrucoes de leitura permitem fazer a entrada de dados,
tipicamente a partir de um teclado, colocando-os em variaveis:

inicio
ler <lista-de-variaveis»;

' fin

e

ﬁfi’a h§;

A instrucao designada por atribuicao permite atribuir o valor de
uma expressao a uma variavel. A variavel que aparece no lado
esquerdo da instrugao vai assim receber o valor da expressao
gue aparece no lado direito da mesma instrucao:

inicio

¥

o, 15 Fo— i Ao
var € expr variavel BXPressans

fim 'L
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a\s,

rOr s

-Q
A decisao binaria permite bifurcar a execucao de um algoritmo W

em dois fluxos distintos, para tal € utilizada instrucao Se. Esta

instrucao pode ser utilizada de duas formas: se-entéo e se-

entao-senao:

}_ inicio X inicie
. e ‘:'/ .
. 8¢ <condighos mtie me <comdiglc
antdo <bloco-instrughbass L L3 smtan cbleee-an
" . h nlacn i [ smnfo < bl
i "‘l""' fim-gae
fim fim
L)
——

PSEUDOCODIGO — EXEMPLO |

Algoritmo <nome_do_algoritmo>
<declaracao_de_variaveis>

Inicio

<corpo_do_algoritmo=

Fim

177




PSEUDOCODIGD — EXEMPLO 2

I Algoritmo & a palavra que indica o infcio da definigdo de um algoritmo em
forma de pseudocddigo;

<nome_do_algoritmo> € um nome simbdlico dado ao algoritmo com a
finalidade de distingui-lo dos outros;

<declaragdo_de_varidveis> € uma forma opcional onde s3o declaradas as
varidveis globais usadas no algoritmo;

Inicio e Fim sdo respetivamente as palavras que delimitam o inicio e o fim do

conjunto de instrugdes do corpo do algoritmo.

\

PSEUDOCODIGO — FXEMPLO 3

’ Algoritmo Media

Var N1, N2, Média: Real
Representacao de um |ﬂlCl0_
algoritmo de célculo da Leia N1, N2

média de uma aluno sob a Media <- (N1 + N2)/2

forma de pseudocadigo Se Media > 9,5

{*ewemplo 3 - -sb'u‘t:m a ser seguida para Entdo

representacio no Viswllg) Escreva "ﬁ-pr-::-'-.-'ado"
Sendo

Escreva “Reprovado”

Fim_se
K Fim

e — . —

%
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Critérios

Anexo W. Rubrica de avaliagdo formativa das atividades

Fraco (0)

Precisa melhorar (1)

Rubrica de avaliagao formativa das atividades

Muito Bom (3)

Excelente (4)

Processo de resolucdo
do problema

N&o colaborou nem
se envolveu na
resolugdo do

Colaborou e envolveu-
se pouco na resolucéo
do problema.

Colaborou e
envolveu-se na
resolucdo do

Colaborou e
envolveu-se
bastante na

Colaborou e
envolveu-se
totalmente na

Programacio do
robot

problema. problema. resolucdo do resolucdo do
problema. problema.

O cédigo ndo é O codigo & 0O codigo é 0O codigo é hem 0 codigo esta bem

percetivel, pouca ligeiramente percetivel, os blocos | percetivel, os blocos | estruturado e os

compreensao da
utilizacdo dos blocos.
Falhas graves na
organizacao e logica
da programacao.
Tem varios erros.

percetivel, auséncia
de alguns blocos.
Tem alguma
organizacao e ldgica
da programacio.
Tem alguns erros.

cumprem guase
com o pretendido.
Tem organizacao e
légica da
programacao.
Pode ter alguns
erros.

cUmprem com o
pretendido.

Tem organizacao e
logica da
programacao.

N&o tem erros.

blocos cumprem
com o pretendido.
Utiliza
funcionalidades
avancadas
programacdao.

Bem organizado e
sem qualquer erro.

Participagio no
trabalho do grupo

N&o colabora com
ideias ou comentarios
acerca do problema.

Colabora pouco com
ideias ou comentarios
acerca do probhlema.

Colabora com ideias
e comentarios

acerca do problema.

Colabora com
bastantes ideias e
comentarios acerca
do problema.

Colabora com
clareza e incluem
ideias relevantes
para a resolugdo do
problema.

180




Anexo X. Rubrica de avaliagdo sumativa da atividade final

Critérios

Processo de resolucio
do problema
(30%)

Nédo colaborou nem se
envolveu na resolucdo
do problema.

Rubrica de avaliagdao sumativa da atividade final

p.
Insatisfatorio
(20 - 49%)
Colaborou e envolveu-
se pouco na resolucdo
do problema.

3
Satisfatério
(50 — 69%)
Colaborou e envolveu-
se na resolugdo do
problema.

Bom
(70 — 89%)
Colaborou e envolveu-
se bastante na
resolucdo do
problema.

5
Excelente
(90 - 100%)
Colaborou e envolveu-
se totalmente na
resolucdo do
problema.

Programac&o do robot
(40%)

0O cddigo nao é
percetivel, pouca
compreensao da
utilizacdo dos blocos.
Falhas graves na
organizacdo e logica da
programacdo.

Tem varios erros.

O codigo é ligeiramente
percetivel, auséncia de
alguns blocos.

Tem alguma
organizacao e logica da
programacao.

Tem alguns erros.

0 cadigo € percetivel,
os blocos cumprem
quase com o
pretendido.

Tem organizacéo e
l6gica da
programacao.

Pode ter alguns erros.

0 codigo é bem
percetivel, os blocos
cumprem com o
pretendido.

Tem organizacdo e
légica da
programacao.

N&o tem erros.

0 codigo esta bem
estruturado e os
blocos cumprem com
o pretendido.

Utiliza funcionalidades
avancadas
programacao.

Bem organizado e
sem qualquer erro.

Participagdo no
trabalho do grupo (20%)

N3o colabora com
ideias ou comentarios
acerca do problema.

Colabora pouco com
ideias ou comentarios
acerca do problema.

Colabora com ideias e
comentarios acerca
do problema.

Colabora com
bastantes ideias e
comentarios acerca
do problema.

Colabora com clareza
e incluem ideias
relevantes para a
resolucdo do
problema.

Apresentag3o e defesa
do trabalho (10%)

N&o participa tanto na
apresentacdo como na
defesa do trabalho.

Participa pouco tanto na
apresentacdo como na
defesa do trabalho.

Participa tanto na
apresentacio como
na defesa do trabalho.

Participa bastante
tanto na apresentacdo
como na defesa do
trabalho.

Participa ativamente
tanto na apresentacdo
como na defesa do
trabalho.
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Anexo Y. Inquérito aos alunos sobre a Prética de Ensino Supervisionada

Inquérito de avaliacao da Pratica de
Ensino Supervisionada

Inquérito sobre a intervengao do Professor Estagiario Jodo Freitas, na disciplina de

Introdugdo a Robotica, na turma B do 9.° ano do Agrupametno de Escolas de Portela e
Moscavide

*QObrigatorio

INSTITUTO DE
EDUCACAO
ULISBOA

I3

1. Nome do aluno (primeiro e ultimo) *

2. Género*
Marcar apenas uma oval.

() Masculino

[ ) Feminino

Atendendo a tua participagdo e envolvimento nas atividades letivas,

1. responde as seguintes questdes tendo em atengdo a seguinte escala:
e 1-Nunca;

Pratica 3
) 2 - Raramente;

letiva 3 - Algumas vezes;

dos 4 - Muitas vezes;

alunos 5- Sempre;
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3. 1.1 Participaste ativamente na resolugdo dos problemas propostos? *

Marcar apenas uma oval.

Munca Sempre

4. 1.2 Colaboraste com os teus colegas na resolucdo dos problemas? *

Marcar apenas uma oval.

Munca Sempre

5. 1.3, Respeitaste os direitos, as opinides e capacidades dos teus colegas no
decurso do trabalho colaborativo em sala de aula?

Marcar apenas uma oval.

Munca Sempre

6. 1.4 Procuraste definir coretamente a estrutura dos programas elaborados? *

Marcar apenas uma oval.

Munca Sempre
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7.

8.

9.

10.

1.5. Escolheste critenosamente as estruturas de controlo (selecdo efou
repeticdo) necessarias para resolver os problemas?

Marcar apenas uma oval.

Munca Sempre

1.6. Verificaste e cormigiste os erros de programacao? *

Marcar apenas uma oval.

Munca Sempre

1.7. Reutilizaste o cddigo sempre que foi necessario e apropriado? *

Marcar apenas uma oval.

Munca Sempre

1.8. Demonstraste a compreensao dos programas e dos resultados
produzidos?

Marcar apenas uma oval.

Nunca Sempre

184



Atendendo & intervengdo do professor e o seu envolvimento na
lecionagdo das atividades letivas, responde as seguintes
perguntas tendo em atengdo a seguinte escala:

2. Processo 1 - Discordo totalmente;
de Ensino e 2 - Discordo parcialmente;
aprendizagem 3 - Ndo concordo nem discordo;

4 - Concordo;
5 - Concordo totalmente.

11, 2.1. O Professor foi assiduo e pontual? *

Marcar apenas uma oval.

Discordo totalmente Concordo totalmente

12, 2.2, O Professor apresentou os objetivos de aprendizagem e os problemas de *
uma forma clara e objetiva?

Marcar apenas uma oval.

1 2 3 4 ]
Discordo totalmente Concordo totalmente
13.  2.3. O Professor revelou conhecimento sobre os contetdos abordados na *
intervencdo?
Marcar apenas uma oval.
1 2 3 4 5
Discordo totalments Concordo totalmente
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14. 2.4 0O Professor incentivou a participacdo dos alunos na resolucdo dos
problemas?

Marcar apenas uma oval.

Discordo totalmente Concordo totalmente

15. 2.5 O Professor apresentou exemplos de projetos com diferentes graus de
dificuldades?

Marcar apenas uma oval.

Discordo totalmente Concordo totalmente

16. 2.6 O Professor mostrou-se disponivel para o esclarecimento de davidas? *

Marcar apenas uma oval.

Discordo totalmente Concordo totalmente

17.  2.7. O Professor disponibilizou os recursos suficientes na plataforma "Google
Classroom" (apresentacdes eletronicas, guides, videos, ...)?

Marcar apenas uma oval.

Discordo totalmente Concordo totalmente
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18.

19.

20.

2 8 As atividades realizadas foram adequadas para a aprendizagem dos *
conteludos?

Marcar apenas uma oval.

Discordo totalmente Concordo totalmente

2.9. O tempo disponibilizado para cada problema foi suficiente? *

Marcar apenas uma oval.

Discordo totalmente Concordo totalmente

2.10. A sala reine as condigGes para o desenvolvimento da aprendizagem da *
Robdtica Educativa?

Marcar apenas uma oval.

Discordo totalmente Concordo totalmente

Atendendo 3 tua autoavaliagdo , responde as seguintes
guestdes tendo em atengdo a seguinte escala:

1 - Frace;
3 2 - Insuficiente;
Autoavaliacfo 3 - Suficiente;
4 - Bom;

5 - Excelente.
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21. 3.1. Foste assiduo? *

Marcar apenas uma oval.

Fraco Excelente

22, 3.2 Foste pontual? *

Marcar apenas uma oval.

Fraco Excelente

23. 3.3. Compreendeste os conceitos cientificos apresentados? *

Marcar apenas uma oval.

Fraco Excelente

24, 3.4 Realizaste todas as tarefas propostas nas atividades letivas? *

Marcar apenas uma oval.

Fraco Excelente

188



25. 3.5 Estiveste empenhado na realizagdo dos problemas propostos nas *
atividades letivas?

Marcar apenas uma oval.

Fraco Excelente

26. 3.6 Estiveste motivado na realizacdo dos problemas propostos durante as *
atividades letivas?

Marcar apenas uma oval.

Fraco Excelente

27. 3.7. Gostaste de trabalhar em equipa (colaborativamente) na resolugdo dos  *
problemas propostos?

Marcar apenas uma oval.

Fraco Excelente

28. 3.8 Gostaste de trabalhar com a metodologia de Aprendizagem Baseadaem *
Problemas?

Marcar apenas uma oval.

Fraco Excelente
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Anexo Z. Guido de apoio 01 — Blink

mBet

Mpramacac de robots

Projeto:

Piscar os LEDs do robd MBot

Objetivo:

Os Leds internos do robd v&o piscar com a cor vermelha durante 1 segundo e depois apagam. Este processo ira ser

repetido durante 10 vezes.

Codigo:

Descricdo do cédigo:

&% tunon  all * light with color red @ green o blue o

&t wurnon  all »  light with color red o green G blue o

190

05 valores definidos para as diferentes
cores representam o briltho. Ouanto
maior for o valor, mais brilho terd o

LED. O valor maximo é de 255.

Quando os pardmetros de cor 530 0, a
luz LED esta desligada.

Use 0 bloco “esperar” para controlar o
tempo em que o LED fia a vermelho.
Este bloco suspende a execugdo do
cadigo por um determinado nimera de
segundos.

Bloco “repetir” signifi@ repetr o
oodigo contido. Este bloco € usado para
controlar o numero de vezes que o LED

pisca



M

Desafios:
Alterar o script, por forma a manter o LED piscando infinitamente (é necessario fazer o upload
Tarefa 1
do programa para o Arduino).
Altera o script, por forma a aumentar a frequéncia de piscar do LED (€ necessario fazer o upload
Tarefa 2 )
do programa para o Arduino).
Resultado:

AA Bty Holde: Irter Tace 3.7 Lshium Battery Imerfoce

Reset

USE Cennecior Fowir Smilch

Motor Interfoce

Ll °
° . °
RI2S Port . . RI25 Port
e PIGE °
° Ly °
Buzaer Rutton
IR Rexehves Ught Sensor
R Transmitie

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/blink/

Licenga: Creative Commons
Atribuig3o n3o comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jo3o Freitas
joaopaulofreitas@edu.ulisboa.pt
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Anexo AA. Guido de apoio 02 — Alternat Flashing

Bet

acdo de robots

M)

Projeto:

Piscar os LEDs do mBot de ferma alternada

Objetivo:

A luz LED esquerda comeca a piscar com cor azul durante 1 segundo e depois desliga-se. De seguida, o LED direito

comega a piscar com cor azul durante 1 segundo e depois desliga-se. Esse processo repete-se Sem parar.

Codigo:

& turn on

& turn on

&% turn on

& turn on

-

all # light with color red 'o grean o blue o
left * light with color red o gréen a blue @

all » light with color red 0 green o blus o
right = light with color red o green 0 blue @

Descricdo do codigo:

&: wmoen all «  light with color red o green o blue o

& wmon all v light with color red o areen e blue o

192

use * todos,led esquerdo/’ led direito™
para escolher qual o LED. Os valores
definidos para as diferentes cores
representam o brilho. Ouanto maior
for o valor, mais brilha terd o LED. O
walor maximo & de 255.

Quando os parametros de cor 5300, 3
Iuz LED esta desligada.

Serve para controlar a frequéncia, em
termos de segundos, do LED @ piscar.



Bloco que repete continuamente ate

qQue O programa seja terminado.

Desafio:
Alterar o codigo do exemplo para manter a cor da luz do LED a piscar entre vermelho e azul. (é
Tarefa 1 i 2
necessario fazer o upload do programa para o Arduino)
Resultado:

AA Barttery Holder Irerlace 1.7V Lsnium Sattery Imertoce
Reset
USE Connectar Fower Saitch
Bﬂ Motor Interface
| i
Ll o
® °
RI2S Port ok - ~ RU25 Port
Ll °
° °
Buzaer Sutton
IR Rece wer Ught Sensor
R Transmetier

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/alternating-blink/

Licenga: Creative Commons
Atribuig3o n3o comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jo3o Freitas
joaopaulofretas@edu.ulishoa.pt
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Anexo BB. Guido de apoio 03 — Mixed Color

Projeto:

Misturar cores do LED RGB

Obijetivo:

As luzes do LED da placa mostram vermelho, amarelo, verde, azul, azul, rosa e branco por esta ordem, com 1 segundo

de intervalo. Este processo € repetido varias vezes.

Codigo:

light with color red @ green o blue G

light with enlor red a green a blue o

light with celor red @ graan o- blua o-

light with color red e gresn @' bluie B

light with color red o green o blus @

light with color red @ gresn a blue B

light with color red @ graen @ blue @

Descricdo do codigo:

Ajuste os valoras {ou duplo digue na
area de niimero para inserir valores) e
deixar o LED da placa misturar a cor

) . vermelho, verde & azul numa certa
& tumon  all v light with color red @ areen o blue o .
proporgac. Mo exemplo, as luzes do

LED da placa representam as cores
vermelho, amaralo, verde, azul, rosa e
branco em ordem.
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MD@& ooy

rogramagac de robots com

Quanto maior o valor, mais brithante a
cor & (intenvale de 0 a 255).

[T (1—) l serve para controlar a frequéncia, em
termas de segundos, do LED.

-
Bloco que repete continuamante até

P
E\_ que O programa seja terminado.
T

=+

Principios de cor e luz de mistura
A cor do LED da placa resulta da mistura de trés cores originais (modelo de cor RGE, ou modelo de cores RGE ou
meodelo de cor vermelha, verde e azul). E um modelo de agregacao de cor, 0 que poderia mostrar efeitos de cores

diversificadas pela mistura de duas ou trés cores, em proporgdes diferentes.

Ele pode ser conhecido a partir

do diagrama representado 3

esquerda que:
v Red+green=yellow

green+blue=azure

blue+red=pink

red+blue+blue=white

RGEB

Cor Nome R.G.B d\iﬂ:_:;] Codigo
Real
Cyand 0139139 01414 & ligar todos v vom corvermetha () verce @) o @D
DodgerBlue 30144 255 311426 & ligar todos v com coe vermelha () verde (@) o
SpringGreen 0238 118 024132 % ligar todes v com cor wermelha ﬂ werde El zeul ﬂ'
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TOQramacao de robots com

Firebrick 1783434 1333 & ligar

VioletRed 208 37 144 31314 todos v com cor vermetha () verde @ER il I

Maroon 176 48 96 18510 todos v com cor vermeha () verde G s D)

DarkGeldenrod

3 135101 8 14101

Desafio:
Use a tabela de cores RGE para modificar a proporcdo de luz vermelha, verde e azul para fazer
Tarefa 1 . . .. .
belos efeitos de iluminacdo. (E necessario fazer o upload do programa para Arduino.)
Referéncias:

http:/fwww.mblock.cc/example/mixed-color/

eNole

= BY NG

Licenga: Creative Commons
Atribuigao ndo comercial 4.0 Internacional
{cC BY-NC 2.0)

lo3o Freitas
joaopaulofretas@edu.ulishoa pt
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Anexo CC. Guido de apoio 04 — Random Color

mBe

nacao de robots com

Projeto:

Cores aleatorias.

Objetivo:

Alterar az cores dos LEDs na placa aleatoriamente a cada 1 segundo, usando nimeros aleatdrios.

Codigo:

By turnen all » light with coler red | pick random (] te @) areen | pick random @) to @) blue | pick random (] t= )

Descricao do codigo:

Os intervalos dos numeros
aleatorios s3o controlados
pltk random . to a ajustando os seus limitas
superiores & inferioras.

&0 substituir o valor da cor com

&% turnon  all *  light with color red | pick random o to m

com que o LED altere a sua cor de
forma aleatdria.

A frequénda de mudanga de cor

; . nds dos LEDs é controlada pelo tempo
de espera.

Desafio:

Nio alteres os valores verde e azul, escolhe um numero aleatdrio para o vermelho, e observa o efeito de

Tarefa 1
luz.

&% tumnon all * light with color red | pick random e to m green @ blue o

Tarefa 2 Altera o codigo para permitir que o LED esquerdo & o LED direito da placa mostrem cores diferentes.
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Programacan de robots com

&8 twmon it v light with color red Cpiek ransiom ° to o green | plek random ‘ to 0 blue *plek rndam ° o o
& wenon dght »  light with color red [pickrandom ° w m green | plck random o o o blue | pick random ° o o

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/mixed-color/

Licenga: Creative Commons
Atribuig3o ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas
ioaopaulofretas@edu.ulisboa.pt
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Anexo DD. Guido de apoio 05 — Button Play

MmBet

Programacio de robots com

Projeto:

Pressione o botdo para jogar.

Objetivo:

Quando o botdo da placa € pressionado, o alarme soa; quando ele € solto, o alarme ndo soa.

Codigo:

when mBot(mcore) starts up

8t when on-board button pressed * ? _then

=it playnote C4 v for (LR beats

Descricao do codigo:

st when on-board button pressed v 7

Definir o estado do botio da placa
pressed
released
& play note C4 = for @' beats Definir o tom e ritmos do alarme.

Cuando 0 programa esta em execuCac, a agao de “tocar
uma nota” 50 € executada se o botdo for pressionado.
Dm-iﬁﬂﬂm do evento. Se for
disparado, o cddigo que se encontra dentro do bloco "Se” é
E:a:l.rlidqseoaenm- nao é acionado, o codigo
deniro do bloco ndo € executado. Neste exemplo, quando
o botdo & pressionade, o codigo incluido no bloco &
executado.
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Repete infinitamente o programa, verificando,
constantamente se o bot3o & pressionado.

AA Battery Holder Interface L § 3.7V Lithium Battery Interface
N\ /s
© T
oggu
Raset — ) - 1}
E t: szemz = [ | Ep
= 2 Semal grnao
USB Connector = I | Power Switch
e e by
@ - = 7~ Motor Interface
aco| a
=I=l=) @ - el

Y= g
° =8
: g &
RJ2S Port r B == RIZ5 Port
°
- Cere
RGBLED —— O - RGBLED

IR Raceiver ———— Light Sensor

IR Transmitter

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/mixed-color/

Licenga: Creative Commons

Atribui¢ao n3o comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas
ioaopaulofreitas@edu.ulisboa.pt
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Anexo EE. Guido de apoio 06 — Play Music

mBet

rogramacac de rabots

Projeto:

Tocar uma peca de musica.

Objetivo:

Quando um botdo da placa € pressionado, a campainha vai tocar o som Little Star.

Codigo:

&t when on-board button pressed v 7

wt play note Ca »

st playnote C4 v

<& play note for

& play note for

& play note A for QLY beats

& play note  As for (QiEEY beats

Descricdo do codigo:

Este bloco indica que, se
. sera executade.

5e 0 evento

& disparado, o codigo que vem a seguir

n3o é acionado, o restante codigo ndo & executado.

&8 play note C4 »  for (UEEY Ceats Define o tom e ritmos da campainha.

Os Tons

Existe o menu drop-down no bloco que define o tom, o ritmo deve ser colocado manualmente em valores de % ou seja 0.25.
Osvalores C /D fE/F /G /A /B no menu tom, definem o nome do tom, por forma a fazer o mapeamento para

Do/Re/MifFa/So/La/Ti
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MD@&

Programacao de robots com

Desafios:
Consulte a musica Little Star e completa os outros segmentos da musica.
numbered
musical alphabet solféege el nakalson
Tarefa 1 CCGGAAG- Do Do So Solala So-- 1155665-
FFEEDDC- Fa Fa Mi Mi Re Re Da -- 4433221-
GGFFEED- So So Fa Fa Mi MiRe - 5544332-
GGFFEED- So So Fa Fa M| Mi Re -- 5544332~
CCGGAAG- Do Do S0 So La La So -- 1155665~
FFEEDDC- Fa Fa Mi Mi Re Re Do -- 4433221-
Tarefa 2 Consulte outras notagdes de musicas e escreve mais programas de musica.
AA Battery Holder Interface y 3.7V Lithium Battery Interface
Reset
USE Connector Power Switch
Motor Interface
o
°
RI25 Port >3 RJ25 Port
H
RGS LED RGE LED
— - [
IR Recetver Light Sensor
IR Transmitter
Referéncias:

http://www.mblock cc/example/play-a-piece-of-music/

Licenga: Creative Commons
Atribuig3o nd3o comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas

joaopaulofreitas@edu.ulisboa.pt
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Anexo FF. Guido de apoio 07 — Ambulance Sound

MmBet

Pregramacac de rabots com

Projeto:
Som de ambuldncia.
Objetivo:

Cada vez que pressionarmos o botdo da placa, a campainha iré tocar um som de ambuldncia.

& when on-board button pressed *+ 7  then

repet (E)
& play sound at frequency of @ Hz for o SOcs

&t play nd at frequency of (gEs) Hz for o SBCS

Descricao do codigo:

Utilize este bloco para determinar se devemaos
reproduzir os efeitos sonoros de acords com o
estado do bot3o da placa.

Devemos repetir as operagoes para garantir que os
efeitos senoros s3o reproduzidos cada vez que o
botio é prassionado.

Definir diretamente o som do alarme sonoro de
= play sound at frequency of =g Hz for o Secs acordo com a frequéncia, durante um tempo
definido.

Desafios:
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rogramagao de robots com

Tarefa 1 @ g i
Pensa se & possivel substituir por m neste exemplo?

AA Battery Holder Interface

3.7V Lithium Battery Interface

f
%

USE Connactor r

TTRCCICD

prasiiiaigy

<

=&

ﬁ:_ ans

2
Lo

RJZ5 Port -

RGB LED

IR Receiver —————~

IR Transmitter - —

Referéncias:

wlap] DONN

]

- 1
= Bp
Rioele

etlel

!
-
L= BN

<
==1

L

- -

http://www.mblock.cc/example/ambulance-sound/

Licenga: Creative Commons
Atribui¢do ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas
joaopaulofretas@edu.ulisboa.pt
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Power Switch

]
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RJZS Port
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Anexo GG. Guido de apoio 08 —Sound Gradient

MmBet

Frogramacao de rabots com

Projeto:

Gradiente de Som.
Objetivo:

A campainha da placa ird sofrer um efeito crescente no tom do som._

&t play sound at frequency of . f | Hz for @ secs

change f+ by @

Descricdo do codigo:

& play sound at frequency of (8 Hz for SECS Dﬁ"mo para um tom de frequénca
& definir a duracio de 50ms.

set fv 1o oetei o aor i davarivel & ems00.

clﬂnge fe b‘f @ Mnmhwﬁdo,mnﬂn
o seu valor em 20,

repeat@ Definir o nimers de vezes que a nota serd tocada
& que variavel o serd alterada.
=+
Desafios:
Tarefa 1 Deixe a campainha tocar um som de frequéncia decrescente.
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AA Battery Holder Interface 37V Lithium Battery Interface

Dy g
Reset - = — D
) - <
E Bl a=mSs " L1
= @ SFN© a0n0
USB Connactor - 1H I 1 N Power Switch
=: HlIl= @
; 1 - “‘_A.
c a g =
q ) 3% ! J Motor Interface
-~ - eih
@ == =
Dl 1 I
= o 4 H S
o N 2, e °
° °
RI25 Port < -4 RI2S Fort
° °
L] °
RGE LED RGB LED

Saor
IR Recwiver

Light Sensor
IR Transmitter

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/sound-gradient/

Licenga: Creative Commons
Atribuigdo ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC4.0)

Jodo Freitas
josopaulofreitas@edu.ulisboa.pt
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Anexo HH. Guido de apoio 09 — Brightness Gradient

MmBet

Programacas de robots com

Projeto:
Gradiente de Brilho.
Objetivo:

Aluz do LED da placa, na cor vermelha, aumenta o brilho gradualmente. Quande o brilho atinge um determinado
valor, o LED desliga-se. Repita este processo.

Codigo:

when mBot({mcore) starts up

repeat @

= tumon  all »  light with color red (Fed) green o blue o

change red v by o

wait e seconds

2

Descricao do codigo:

2 turnon all »  light with color red (red qrc:er'un bluc:a Definir varivel E como o walor do

britho da luz vermelha do LED.

Definir o valor inicial da variavel

et redv 1o o @mn_ﬁﬂnlhu LED inicizlmente

desligado.
change red v by (] Incrementa o valor da variével @ em
L.

Evitar uma mudanca excessivamente rapida
wait seconds da luz vermelha. Esperar um pouco para
controlar a velocidade de alteragio.
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Programacac de robots com

L 60 ]

Referéncias:

http:/fwww mblock ccfexample/sound-gradient/

Licenga: Creative Commons
Atribuigio ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

lodo Freitas
jopaopaulofretas@edu.ulishoa pt
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Pode-se ajustar o nimero “60" aqui defing,
acabando por ajustar o brilho maximeo que o
LED pode alcancar.



Anexo Il. Guido de apoio 10 — Fire Engine Sound

MmBet

Frogramagdo de robots com

Projeto:

Simular o som dos bombeiros.
Objetivo:

A campainha deve simular os efeitos de som de carros de bombeiros.

change v by @)

repeat until LIS 1500

Descricio do codigo:

0 som de baixa frequéncia do motor da sirene de incéndio & entre 650Hz e 750Hz, & o seu som de alta frequéncia é entre 1450Hz &
1550Hz. O som da sirene € gerado atraves do seguinte padrio: o som de baixa frequéncia amplifica para um som de alta frequéncia
em 1,5 segundos, 8, em seguida, cai de volta para a frequéndia inferior em 3,5 segundos. Portante, o som da sirene do carro dos
bombeiros pode ser programaticamente simulado da seguinte forma:

Definir a baixa frequéncia como 700Hz, e, em seguida, definir 0 som de alta frequéncia como 1500Hz, e de forma repetida tocar a
campainha na faixa de 700Hz 3 1500Hz & depois voltar para 700Hz. A razdo entre o tempo de amplificagdo para o tempe de queda &

de 1,5: 3,5, que € de 3: 7, de mode que a razdo de amplificacio de frequéncia para a queda necessita de serde 7: 3.

Definir varidvel o como a frequéncia de
um tom e definir a duragdo soando como
12ms (12 aqui € apenas para exemplo,
podemos configurd-lo para qualgquer outro
valor).

&k play sound at frequency of ©F ) Hz for @
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Programagac de robots com

change fr b}r
Deﬁriruiriieinfeﬁnrdaﬁriisdecmme

o limite superior da frequéncia como 1500.
change ¥ by [EE

Este bloco indica que o codigo sera executado sempre

Mim‘lﬁidﬁfﬂ‘l‘aﬂ'ﬂ.l‘ﬁﬂ!ﬂji wilida.

change fv by @ER) Este bloco significa: definir o valor inicial da frequéngia
de tom coma 700Hz & tocar o som durante 0.5
sezundaos, de seguida a frequéncia aumenta em 50Hz,
& play sound at frequency of B8 Hz for @- secs ate um limite de 1.500 Hz, que quando atingido,

repeat until f =

quebra o ciclo e a frequénga ndo sera mais
change f* b m
" aumentada

change fr by

Este bloco significa: definir o valor inicial da frequéncia
repeat until de tom como 1500Hz e tocar o som durante 0.5
segundaos, de seguida a frequéncia diminui em S0Hz,
até urn limite de 700 Hz, que quando atingido, quebra
change f» hy@ o cidl & a frequéncia ndo serd mais diminuida.

4t play sound at frequency of §°F ) Hz for 38C3

Referéncias:

htto:/fwww.mblock.co/example/fire-engine-sound-effects/

Licenga: Creative Commons

Atribuig3o ndo comercial 4.0 Internacional
[CC BY-NC 4.0)

lodo Freitas
jopacpaulofretas@edu. ulishboa. pt
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Anexo JJ. Guido de apoio 11 — Light Sensor Value

mBet

Programacac de robots com

Projeto:
Valor do sensor de luz.
Objetivo:

Quando a luz ambiente em redor do sensor de luz € alterada, o programa ira mostrar, em tempo real, as leituras do
sensor de luz da placa na matriz LED.

Codigo:

when mBot(mcore) starts up

it &t when on-board button
set av to ik lightsensor on-board » light intensity

et LED panel portd v shows text | a

Descricao do codigo:

Este exemplo explica come capturar valores dos sensores e exibi-los em tempo real. 0 mesmo método pode ser
utilizado para recolher dados de outros sensores.

Use o bloco “quando o botdo integrado

&% when on-board button pre i - parainiciar o )

e @ s e v s
set avw to &% lightsensor on-board v light intensity i e

sensor de luz em tempo real, depois com
& LEDpanel portd ¢ showstext | a @ matriz LED ligada na porta4 mostramas

o valor armazenado na varidvel

Este bloco permite usar o bloco para o
botio integrado funcionar e passar os
dados da leitura de intensidade de luz
para a variavel.

Este bloco permite que os valores do
sensor de |uz sejam exibidos

continuamente.
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BSet

AA Battery Holder Interface

groma

( A,
UFEC
Reset - 1
1] - =[] Bp
O poogo ]
USB Connector j ?L_]' [r‘
m = {}x o
o o
=al =
o=
o

2
Al
!

occoeooo
El
oecsece

RJ2S Port
TR a0
i) )
RGB LED — =
= =
o®: ® o
4
. AN o4 N
Buzzer 4
IR Receiver

IR Transmitter - -

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/value-of-the-light-sensor/

@10l
N’ BY NC

Licenga: Creative Commons
Atribuigdo ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas

jozopaulofreitas@edu.ulishoa.pt
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Anexo KK. Guido de apoio 12 — Infrared Comunication

MmBet

Frogramacac de robots com

Projeto:

Comunicaggo por infravermelhos.

Objetivo:

Quande pressionarmos o botdo mBotl / mCorel da placa, mBotl / mCorel ird enviar sinais de comunicagdo e de som,
e mBot2 f mCore2? recebera o sinal, emitindo sons e luzes.

Codigo:
Programa 1 - Envio Programa 2 - Recebendo
Carregar para mBoetl / mCorel Carregar para mBot2 [ mCore2

& R metage received —a ther

% turmon  all v light with color red ﬂ ﬂ blur ﬂ

& play note D4+ dor (EESR beats

A tumon &l light w slor red a gresn a blus G

R when on-board button  pressed v 7 then

& send IR message ()

& play note C4w  for [QEEEY beats

Descricao do codigo:

Este exemplo € implementado usando o mCore recetor de IR & o emissor de IR na placa Arduino.

Prepare dois mBot fmCore, e faga upload do Programa 1 para a mBotl [ mCorel e do Programa 2 para mBot2 [ mCore2.
Programa 1 - O envio de uma mensagem: Basta pressionar o bot3o da placa mBotl / mCorel para enviar uma mensagem, que &
enviada pelo emissor infravermelho a borde. O conteddo da mensagem pode ser personalizade. Neste exemplo, @ mensagem estd
definida como “A".

Programa 2 - Receber mensagens: Quando a mensagem “A” & recebida, a placa de controle mBot2 { mCore2 ird acender a luz
vermelha e emitir um som (imitando o efeito “hit”).

Para implementar o Programa 2, precisamos habilitar os blocos de comunicagdo.

Usa o bloco m . Selecioma

Desafio:

Quando mCorel sente uma luz forte, ele ird enviar outra mensagem. Quando mCoreZ recebe a

Tarefa 1 - B _
= mensagem, ira mostrar "Luz intensa” com efeitos de som e luz.
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Referéncias:

http:/fwww mblock cc/examplefinfrared-communication/

Licenga: Creative Commons
Atribuic3o ndo comercial 4.0 Internacienal
[EC BY-NC 4.0)

lodo Freitas
joaopaulofretas@edu. ulisboa pt
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Anexo LL. Guido de apoio 13 — Keyboard Control

mBe

rogramacao de robots com

Projeto:
Controlar o robd via teclado do computador (o robd deve estar em modo Live e ligado com cabo USB).
Objetivo:

No teclado do computador, pressiona a tecla " e mBot avanga; pressiona a barra de espagos e 0 mBot acende o LED
verde; pressione a tecla numero 1, e o mBot toca o alarme.

Codigo:

&% tumon all ¥ hight with color red o green @ blue a

0 tumon all v  light with color red o green o blue o

Descricdo do codigo:

Para usar um teclado para controlar os efeitos de
movimento, som e luz de mBot, & necessario usar o
bloco da area de “Eventos”. Podemos mudar o

“espaco” para as setas, barra de espaco, teclas de
letras, teclas numeéricas e outras taclas do teclado.

Neste exemplo, a tecla 1 € usado para controlar o
movimento de mBot. Quando vocé pressiona a teca T,
mBot avanga.
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mBe

Programacac de rabots com

A poténcia de rotacdo em movimento para a frente

de 13 100%. Um numero positivo representa o
&% move forward v at power @ % movimento para a frente. Quanto maior o niimero,

mais rapido ele se move.

E se a poténcia dos motores para avancar € definida com um valor maior que 100%?

Se a velocidade é definida para além de 100, ele serd automaticamente definido como 100, que & a velocidade

maxima.
Desafio:
Reescreva o programa. Pressione somente um bot3o para movimentar o mBot, fazer luz e som ao mesmo
Tarefa 1
tempo.
Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/infrared-communication/

Licenga: Creative Commons
Atribuig3o n3o comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas
ioaopaulofreitas@edu.ulisboa.pt
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Anexo MM. Guido de apoio 14 — M Trail

MmBet

Programacac de robots com

Projeto:

Movimentar o mBot em forma de M.

Objetivo:

Pressione o bot3o da placa do robd e o mBot move-se em forma de M.

Cadigo:

when mBot{mcore) starts up

wait until & when on-board button  pressed » 7

&% move forward v  at power @ %

& turn right ¥ at power m %
wait i[{E) seconds
&y move forward *  at power @ %

uailom;

& stop moving

Descricdo do codigo:

wait until &% when on-board button pressed v 7
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Movimentar o mBot numa pista em forma de M

Dividir a faixa de mBot em 4 segmentos:

Segmento 1: Mover linear.

Segmento 2: Virar a direita e mover em linha reta.
Segmento 3: Virar 3 esquerda e movimento em linha reta.

Segmento 4: Virar a direita & mover em linha reta.

Parar o mBot.

Ao alterar a velocidade do mBot no bloco avangar, virando a esquerda, virande a direita e ajustando a espera, definimos
angulos. Geralmente precisamos testar muitas vezes para obter um bom dngulo. Devemos tambem considerar as condigdes do

chio e a poténcia do motor [volume de eletricidade).

Como cbter um valor adequado rapidamente

Escolhendo o “Segmento 2: Virar a direita @ mover em linha reta”, por exemplo, devemos colocar o mBot sobre papel branco e
definir um valor apropriado, como seja, virar 3 direita per 1 segundo a uma poténcia de 50%. Desenhe no papel branco a diregio
do mBot. Se o angulo for muito grande, podemos reduzir o tempo de viragem; se for muito pequeno, podemes aumentar o tempo

de viragem. Repita estas etapas até obter um valor adequado.

E se a velocidade de rotacdo para avancar & definida com um valor maior gue 2557

Se a poténcia & definida para além de 100%, ele sera automaticamente definido como 100%, que & a poténcia

maxima.
Desafio:
Tarefa 1 Deixar o mBot movimentar-se noutras faixas como seja em forma de Z.
Tarefa 2 Adicionar luz durante a movimentagio em frentz do mBot, & buzinar durante a fase em que vira.

Referéncias:

http:/fwww.mblock.co/example/move-along-the-m-shaped-track/

Licenga: Creative Commons

Atribuigdo ndo comercial 4.0 Internacienal
{CC BY-NC 4.0)

lodo Freitas
jcacpaulofretas@edu.ulisboa.pt
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Anexo NN. Guido de apoio 15 — S Trail

mBet

Progromacac de robots com

Projeto:

Movimentar o mBot em forma de S.

Objetivo:

Pressione o botdo da placa do robd e 0 mBot move-se em forma de S.

Codigo:

define  [um left white moving forward

walt gt &R when on-boand button  pressad vy 2
& move forward v at power e %

Turm =t wivie mosang forward
&£ loft whoot Tirns i poveor e % . fght wheo! 31 power Q “

Tuen Aght whille mosdng forverd

& move forwad v &t powes 9 %

&R loft whoe! turne ot power 9 %, nght whoel ot povwor e %

Descricdo do codigo:

Neste exemplo, a codigo esta definido para permitir que mBot se movimente em forma de S.
Chamando os blocos, o programa executa todas as agdes definidas dentro deles. Os blocos podem ser reutilizados em varias partes
do nosso programa. Desta forma, o programa fica mais simples e mais facil de ler.

Agdes Comportamento

& move forward v al power @ %

Virar 3 esquerda enquanto se move em

&R left wheel turns at power @ %, right wheel at power @ % frente
& left wheel turms at power @ %. right wheel al power @ % Vivar 2 esquesa apenias usando'a roda
esquerda
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MmBet

Frogramagdo de robots com

Virar 3 esquerda apenas usando a roda

&R left wheel tums at power 0 %, right wheel at power @ %

direita

Virar 3 esquerda. O efeito € o mesmo que

o Bloco

& move forward ¥ at power m ¥

& left whieal tume at power E %, right wheael at power @ %

B  move forward v at power @ %

& tum loft v at power @ %

Desafio:
Tarefa 1 Wamos movimentar o mBot num circulo.
Meadificar o valor da velocidade de motores esquerdo e direito do mBot (aumentando a diferenga entre os
Tarefa 2
dois valores) e verificar o estado de movimente do mBot.
Referéncias:

http://www. mblock.ccfexample/move-along-the-s-shaped-track

Licenga: Creative Commons
Atribuigdo ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 2.0)

lodo Freitas
jpacpaulofreitas@edu. ulishoa pt
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Anexo OO. Guido de apoio 16 — Ambulance

mBe

rogramacio de robots com

Projeto:
Simular uma ambulancia.
Objetivo:

Pressione o botdo da placa do mBot, para ativar a luz de adverténcia e o som, enguanto se move para a frente, de
modo a simular uma ambuldncia.

Codigo:

& move forward v atpmr@%

& tumon all v light with color red () green ) blue @)
&% tumon  left »  light with color red o qreen o blue @
% play sound at frequency of @ Hz for FT=

&% tummon all = light with color red o green a blue o
& tumon right *  light with color red o green 0 blua B

Desafio:

Tarefa 1 Decore o mBot, por forma a torma-lo parecido com uma ambulancia.

Referéncias:

htto:/ f'www.mblock cc/example/simulate-an-ambulance

Licenga: Creative Commons

Atribuig3o n3o comercial 4.0 Internacional
{CC BY-NC 4.0)

lo@o Freitas
jopacpaulofreftas@edu. ulishboa. pt
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Anexo PP. Guido de apoio 17 — Ulltra Sonic Sensor Value

MmBet

Programacac de rabots com

Projeto:

Valor do sensor de ultrassom.

Objetivo:

Exibir na matriz LED o valor do sensor de ultrassom.

Codigo:

when mBot(mcore) starts up
forever
if -t when on-board button pressed * 7 _ then
set av to round &% ultrasonicsensor port3 *  distance(cm)

B¢t LED panel portd v showstext  a

Sensor de Ultrassom:

0 sensor de ultrassom corresponde aos olhos do mBot, permitindo saber a distdncia de um objeto que esteja na sua

frente. Os objetos podem ser detetados entre um intervalo que vai de um centimetro a 400 centimetros.

Referéncias:

hittp://www.mblock.cc/example/value-of-the-ultrasonic-sensor/

Licenga: Creative Commons

Atribuigio ndo comercial 4.0 Internacional
{CC BY-NC 4.0)

lodo Freitas
joacpaulofreitas@edu.ulishoa.pt
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Anexo QQ. Guido de apoio 18 — Auto Stop

MmBet

Progromacao de robots com

Projeto:

Automaticamente parar na frente de uma barreira.
Objetivo:
mBot move-se numa certa velocidade e deve parar automaticamente antes de bater num obstaculo.

Caodigo:

& move forward v at power @ %

wait until @ ultrasonic sensor port3 v  distance({cm) <m

& stop moving

Descrigdo do codigo:

mBot move-se numa velocidade definida de 150 e pdra quando o sensor de ultrassom deteta um objeto a menos de 10

centimetros de distancia.

Desafio:
Tarefa 1 Modifica o codigo para deixar o mBot seguir em frente quando o obstaculo & removido.
e it |
Se alterarmos o bloco para o bloco pod: alcangar o efeito deste
exemplo?
Referéncias:

Licenga: Creative Commons
Atribuigdo ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jo3o Freitas
jozopaulofreitas@edu.ulishoa.pt
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Anexo RR. Guido de apoio 19 — Obstacle Avoidance

MmBet

PFrogramagas de robots com

Projeto:

Evitar obstaculos

Obijetivo:

O mBot comega a movimentar-se a uma certa velocidade quando o botdo é pressionado. Quando ha uma barreira na frente, o

mBot vai virar a direita; guando nie hd, o mBot continua movendo-se em frente.

Codigo:

whan mBot(meora) starts up
wait until &% when on-board butten pressed » 7

forever

if S ultrasonic sensor port3 »  distance(cm)

&% move forward * at power @

elsa

&% tumnight » at power @ %

Descricao do codigo:

Use o botde da placa para movimentar o mBot em frente. O valer do sensor de ultrassom indica a distancia entre o mBot e qualguer
obstaculo que esteja a frente dele. Dado o limite de 10cm, que indica que ndo hd nenhuma barreira na frente do mBot a menos de
10 cm, sendo que nestas condigdes o 58U movimento segue em frente; quando existe um obstaculo a menos de 10cm, o mBot precisa

de mudar de diregio para evitar o objeto.

Neste exemplo indica que, s& -E' verdade, o primeiro bloco de instrugies é executado, caso contrario, se-é

false, sera o segunde bloco de instrugbes a ser executado.

Desafio:
Tarefa 1 . = .
= Modificar o codigo e usar o bloco para conseguir evitar o obstaculo.
Tarefa 2 Alterar a agao do mBot para gue guando encontre um obstaculo mova para trés e conteme o obstaculo.
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MmBe

Progromacao de robots com

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/avoid-barriers/

Licenga: Creative Commons
Atribuig3o ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas

ioacpaulofreitas@edu.ulisboa.pt
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Anexo SS. Guido de apoio 20 — Line Follower Value

MmBet

amacao de robots com

Projeto:

Sensor de linha.

Objetivo:

Amatriz LED indica o valor do sensor de linha em tempo real.

Codigo:
IR Receiver
B Tiras it best
Eengarl
if B when on-board button  released » 7 then
Seranid

set av to @ line follower sensor port2 »  value

& LED panel portd » showstext | a

sensor de linha:

0 sensor de linha situa-se na parte de baixe do robd (ver diagrama anexo), que € constituide por dois sensores, o senser 1 e 2, cada
um composta por um emissor e um recetor de infravermelhos (ver o diagrama anexo). Como muitas vezes & usado para manter o
robé se movendo em linha reta, ele & chamado de sensor de linha. A sua gama de detegio éde 13 2 cm.

0 emissor infravermelho emite continuamente luz infravermelha durante o movimento do mBot:

Se a luz infravermelha é refletida (encontrando superficies de cores de luz branca ou outros), o recetor recebe o sinal
infravermelho, sendo o valer de saida de 1 (podemos ver que o LED azul na parte de tras do sensor de linha € iluminado); Se a luz
infravermelha & absorvida ou ndo pode ser refletida, o recetor ndo recebe o sinal de infravermelhos sendo o valor de saida de 0.
De acordo com a tebela seguinte, o valor do sensor de linha pode assumir apenas quatro valores: 0, 1, 2, e 3.

Se o recetor recebe o Binario para
Valor Valor
sinal de infravermelhos decimal
retornado retornado Representado
[o valor mostrado
pelo Sensor pelo Sensor em bindrio
fase pelo
Sensorl sensord 1 2 nafase
sensor)
MNEo Nio
situagao 1 o o [1]] 1]
recebido recebido
Mo
situagdo 2 Recebido 4] 1 01 1
recebido
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Nio

situagdo 3 Recebido 1 0 10 2
recebido

situagao 4 Recebido Recebido 1 1 11 3

Desafio:

Coloque um papel preto € um papel branco em frente do sensor de linha, respetivamente, e observe, no

T
———t palco do mBlock, o valor mostrado.

Line - follower Sensor

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/avoid-barriers/

Licenga: Creative Commons
Atribuig3o ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas

joaopaulofreitas@edu.ulishoa.pt
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Anexo TT. Guido de apoio 21 — Let Me Down

MmBet

Programagao de robots com

Projeto:

Coloca-me em cima de uma superficie clara.

Objetivo:
Cologue mBot numa mesa de cor clara. Uma vez mBot € levantado, so0a um alarme continuamente e o valer do sensor de linha &
mostrado na matriz LED em tempo real.

Codigo:

& play note A4 v for (E] beats

sat av to & line follower sensor port2 v value

amt LED panel portd * shows text | a

>y

Descrigdo:

COuando mBot é colecado sobre uma mesa branca, a luz infravermelha pode ser refletida, e o valor € de 3 (tanto Sensorl e Sensor2
saida 1); guande mBot € levantado em cerca de 1-2 cm a partir da superficie da mesa, excede o alcance de detegdo, a luz

infravermelha ndo pode ser refletida e o valor & 0 (ambos Sensorl e Sensor? ficam com saida de 0).

Quando o valor do sensor de linha-patrulha & 0, pode ser considerado que mBot foi levantado e soa o alarme. Atraves do Modulo
LED Matrix & possivel de ver o valor de saida do sensor

Desafio:

Tarefa 1 Certifigue que o mBot soa um alarme quando & levantado e mostre no palce o valor do sensor de linha.
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Linw - follomr Sevace

IR Receiver ——————
IR Transmitter

Semsarl

Referéncias:

http://www.mblock.cc/example/put-me-down/

@()e

BY NC

Licenga: Creative Commons
Atribuig3o ndo comercial 4.0 Internacional
(CC BY-NC 4.0)

Jodo Freitas

joaopaulofreitas@edu.ulisboa.pt
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Anexo UU. Guido de apoio 21 — Cliff Detection

MmBet

Programacac de robots com

Projeto:

Detetar um penhasoo

Objetivo:
Coleque mBot numa mesa de cor clara. Uma vez mBot € levantado, soa um alarme continuamente.

Codigo:

A% line follower sensor  port2 v value =G then

& move forward *  at power o‘ &
else
& move forward v at power m %

Descrigao:

Quando mBeot viaja ne interior da superficie branca da mesa [ou outra tabela de cores de luz), o sensor de linha pode receber o
sinal de infravermelhes, sendo o seu valor de 3 (tante o Sensorl, como o Sensor? retormam 1); quando mBot viajz para a borda da
superficie da mesa, o sensor de linha ndo pede receber a luz infravermelha refletida e o valor € 0 (ambos Sensorl e Sensor 2
reternam 2). Quando o valor do sensor de linha & 0, € considerado como tendo atingido a berda da superficie da mesa e ird deiar

de se movimentar.

Além disso, se usarmos este programa, o mBot vai parar de se mover para a frente quando deteta a cor preta.

Desafio:
Tarefa 1 Modifica o codigo para deixar o mBot voltar para tras quande deteta a borda da superficie da mesa.
Tereta2 , N
= Modifica o codigo, por forma a usar bloco -
Referéncias:

htto:/ /'www.mblock.ccfexample/cliff-detection/

Licenga: Creative Commons
Atribuigdo ndo comercial 4.0 Internacional
{CC BY-NC 4.0)
Jofio Freitas
ulofreftas@edu. ulishoa.
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Anexo VV. Guido de apoio 23 — Simple Follow Program

mBet

Programacac de robots com
Projeto:
Seguidor de linha.

Obijetivo:
Movimentar o mBot ao longo de uma faixa preta numa superficie de cor clara.

Codigo:

waituntd 3% when on board button pressed » 7

L & line follower sensoe  portd v value o hen

4R move forward v at power e ~

&R live followss sensor  port2 v valus a then

& left wheel turms at powse o %. right wheel 3t power m ¥,

&% line followes sensor port2 v valus e then

& left wheel turre st power e %, nght wheel at power o %

i & line follower sensor port2 @ value ‘o then

& move backward v at power @ %

O mBot ird movimentar-se numa faixa de cor preta, desenhada numa superficie de cor clara.
Neste exemplo temos quatro situagdes em que mBot deve tomar decisdes:

Situation 1 Situation 2 Situation 3 Situation 4

n k mlot deiates from the mBat is not on the black
m“::n?;?f‘én black line to the right , the biack fine to the left, the line , the value of the
line-follower sensor i= 0, value of the Sne-foliower value of the line-follower line-follower sensor is 3,
koops moning forward sensor is 1, should turn sensor s 2. shoukd tum s back 10 find the

left back to find the black nght back to find the Dk fiee
line black line

o Indicate the sensor could not seceive the infrared sgnal

@ cicate the sence coudd receive the irfearnd sigal
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mBet

Prograomagao de robots com

" AR line follower sensor  port2 v Situacao 1

& move forward v at power m %

&R line follower sensor  port2 v Situagao 2

Situacdo 3

4R fine follower sensor port2 v Situacdo 4

move backward v at power @ %

Desafio:
Tarefa1 Alterar a velocidade do mBot quando ele se esta a mover para a frente ou a virar. Observar os efeitos do
sensor de linha do mBot.
Tarefa 2 Vamos pensar: na situagao 4, que estratégia pode o mBot usar para encontrar a linha preta.
Referéncias:

http://www mblock cc/example/primary-line-patroling-program

Licenga: Creative Commons
Atribuigdo n3o comercial 4.0 Internacional

(CC BY-NC 4.0)
Jodo Freitas
ioaopaulofreitas@edu.ulisboa.pt
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